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ACTUADOR:  Mecanismo de interruptor o caja de interruptor que opera los 
contactos. 
 
ALARMA:  Dispositivo o función que da una señal para que se sigan instrucciones 
específicas debido a que detecta la presencia de una condición anormal, 
presencia real o inminente de un evento adverso,  por medio de una señal audible 
o un cambio visible discreto, o puede tratarse de ambas señales al mismo tiempo, 
las cuales tienen el fin de atraer la atención. 
 
AUTOMATIZACIÓN:  Ejecución automática de tareas industriales, administrativas 
o científicas haciendo más ágil y efectivo el trabajo y ayudando al ser humano. 
 
BOMBA DE ACHIQUE:  Bomba sumergible que tiene como función evacuar el 
liquido  en un pequeño canal. 
 
BOMBEO:  acción y resultado de bombear algún líquido mediante bombas. 
 
CALIBRACION: Ajuste de la salida de un instrumento a valores deseados dentro 
de una tolerancia especificada para valores particulares de la señal de entrada. 
 
CAN:  Red de Área de Controlador. Una especificación de protocolo de 
comunicación que define: (1) Una metodología de control de acceso a medios y 
(2) Señalización física. CAN es un protocolo orientado a difusión. A los cuadros de 
CAN transmitidos en la red se les asigna un identificador, y cada estación decide 
con base en este identificador, si recibe o no el cuadro. 
 
CANAL DE ACCESO:  Canal de llegada de las aguas lluvias el cual desemboca al 
Pozo o canal de entrada que alimenta a la estación, puede ser abierto o cerrado. 
 
CAVITACION:  La cavitación de succión ocurre cuando la succión de la bomba se 
encuentra en unas condiciones de baja presión/alto vacío que hace que el líquido 
se transforme en vapor a la entrada del rodete. Este vapor es transportado hasta 
la zona de descarga de la bomba donde el vacío desaparece y el vapor del líquido 
es de nuevo comprimido debido a la presión de descarga. Se produce en ese 
momento una violenta implosión sobre la superficie del rodete. Un rodete que ha 
trabajado bajo condiciones de cavitación de succión presenta grandes cavidades 
producidas por los trozos de material arrancados por el fenómeno, esto origina el 
fallo prematuro de la bomba. 
 
COLECTOR:  Tubería de alcantarillado público que recibe o colecta las aguas 
servidas domiciliarias. Es colocado en forma subterránea, generalmente al medio 
de la calle, de manera que cada una de las viviendas de esa vía pueda conectarse 
para la evacuación apropiada de las aguas servidas. 
 
COMPENSACION: Provisión de una aparto suplementario o de materiales 
especiales para contrarrestar fuentes conocidas de error. 
 
COMPUTADOR: Aparato que recibe información de entrada y que la procesa 
dando una información de salida según un programa preestablecido. 
 
CONFIGURACION: De un programa. Declaración de las opciones o 
características con las que deberá ejecutarse determinado programa. 
 
CONTROL AVANZADO: Técnicas que se apartan del control convencional PID y 
que se aplican en procesos muy complejos, no lineales, con retardos importantes 
y acoplamiento entre las variables. Se emplean en general para mejorar el 
rendimiento económico del proceso. 
 
CONTROLADOR PROGRAMABLE:  Instrumento basado en microordenador que 
realiza funciones de secuencia y enclavamiento de circuitos y, como 
complemento, funciones de control PID. 
 
CONVERTIDOR: dispositivo que recibe información en determinada manera de un 
instrumento y transmite una señal de salida en otra forma.  
 
DEVICENET: Es un protocolo de comunicación utilizados en la automatización 
industrial para interconexión de dispositivos de control para el intercambio de 
datos. Las aplicaciones típicas incluyen el intercambio de información, dispositivos 
de seguridad, y los grandes de E / S de control de redes. 
 
DISPLAY:  dispositivo que permite mostrar información al usuario de manera visual 
el valor de una variable cualquiera. 
 
ELEMENTO PRIMARIO : convierte la energía de la variable medida en una forma 
adecuada para la medida. 
 
ESTABILIDAD:  Capacidad de un instrumento para mantener su comportamiento 
durante su vida útil y de almacenamiento especificadas. 
 
ETHERNET: Tecnología o estándar para redes de computadoras de área local 
(LAN´s), basada en tramas de datos con topología de bus y muy utilizada por su 
aceptable velocidad y bajo costo. Propuesto por el IEEE en su norma 802.3. El 
estándar inicial trabaja a 10 Mbps y 100 Mbits/s, según el tipo de hardware 
utilizado. 
HISTÉRESIS: Diferencia entre los valores indicados por el sistema para un mismo 
valor de magnitudes de medida, cuando se ha alcanzado entre valor por valores 
crecientes o por valores decrecientes.  
  
HMI: Interface Ser Humano-Máquina. Paquete de software que utiliza una 
interface gráfica para permitir a un operador controlar una máquina u operación, 
Por el cual se pueden visualizar mensajes o programas acciones y parámetros de 
control de un sistema.  
 
INSTRUMENTACIÓN:  se aplica en el sensado y procesamiento de la información 
proveniente de variables físicas y químicas, a partir de las cuales realiza el 
monitoreo y control de procesos, empleando dispositivos y tecnologías 
electrónicas. 
 
INTERFAZ:  Conexión e interacción entre elementos de hardware, programas y 
usuarios es decir como la plataforma o medio de comunicación entre usuario o 
programa. Las interfaces de usuario son todos los dispositivos de ingreso de datos 
y los recursos gráficos de los sistemas que hacen posible la interacción entre la 
PC y el operador; y que informan al operador sobre lo que puede hacer, o sobre lo 
que está ocurriendo. 
 
LINEALIDAD: Significa que la función que relaciona la variable de salida con la de 
entrada es una función lineal (geométricamente representada por una línea 
inclinada).  Las desviaciones de la linealidad se expresan en porcentaje. 
 
MEDIDA:  determinación de la existencia o magnitud de una variable Al resultado 
de medir se le llama Medida. 
 
MEDIR: comparación de una magnitud con otra, tomada de manera arbitraria 
como referencia, denominada patrón y expresada cuantas veces la contiene. 
 
MODBUS:  protocolo de comunicaciones situado en el nivel 7 del Modelo OSI, 
basado en la arquitectura maestro/esclavo o cliente/servidor, diseñado en 1979 
por Modicon para su gama de controladores lógicos programables (PLCs). 
 
MONITOREO: Representa al proceso que evalúa la calidad del control en el 
tiempo y permite al sistema reaccionar en forma dinámica, cambiando cuando las 
circunstancias así lo requieran. 
 
PLC:  Dispositivo diseñado para controlar en tiempo real la lógica de 
funcionamiento de máquinas, plantas y procesos secuenciales industriales, 
también pueden realizar operaciones aritméticas, manejar señales analógicas para 
realizar estrategias de control, tales como controladores PID. 
 
POZO O CANAL DE ENTRADA:  tanque o piscina donde llegan el agua 
procedente del canal de acceso. 
 
PRECISIÓN: Expresa el grado de concordancia entre el valor indicado por el 
sistema de medida y el valor real de la magnitud.  Se representa por la desviación, 
expresada en porcentaje del valor máximo.  La mejor manera de conocer la 
precisión consiste en determinar la curva de error, en toda la banda de medida. 
 
PROCESO: Es cualquier actividad o secuencia de operaciones lógicas  ordenadas 
cuyo fin es la obtención de unos resultados determinados. 
 
PROTOCOLO DE COMUNICACIÓN: Grupo de normas de comunicación cuyo 
objetivo es la conexión de telecomunicaciones cuando se mandan señales de un 
sitio a otro.  
 
RANGO:  conjunto de valores comprendidos entre un límite mínimo y un límite 
máximo que puede presentar un instrumento de medida. 
 
REJILLAS:  Entramado de metal o hierro Se utiliza para tapar no permitir el acceso 
de basuras al pozo de sucio y río de descarga.  
 
RELE:  Es un dispositivo electromecánico, que funciona como un interruptor 
controlado por un circuito eléctrico en el que, por medio de un electroimán, se 
acciona un juego de uno o varios contactos que permiten abrir o cerrar otros 
circuitos eléctricos independientes. Los contactos de un rele pueden ser 
Normalmente Abiertos (NA o NO (Normally Open)), por sus siglas en inglés), 
Normalmente Cerrados (Normally Closed) (NC) o de conmutación 
 
RTD: (Resistance Temperature Detectors). Son Sensores de Temperatura 
Resistivos, basados en un conductor de platino y otros metales, se utilizan para 
medir temperaturas por contacto o inmersión, y en especial para un rango de 
temperaturas elevadas, donde no se pueden utilizar semiconductores u otros 
materiales sensibles. Su funcionamiento está basado en el hecho de que en un 
metal, cuando sube la temperatura, aumenta la resistencia eléctrica. 
  
SCADA:  (Supervisory Control and Data Acquisition). Control supervisor y 
adquisición de datos). Comprende todas aquellas soluciones de aplicación para 
referirse a la captura de información de un proceso o planta industrial (para control 
o supervisión), desde múltiples puntos y con un destino,  para que, con esta 
información, sea posible realizar una serie de análisis o estudios con los que se 
pueden obtener valiosos indicadores que permitan una retroalimentación sobre un 
operador o sobre el propio proceso. 
 
SENSIBILIDAD:  Representa la relación de la señal de salida y la señal de 
entrada.  Para la misma señal de entrada, la salida es tanto mayor cuanto mayor 
sea la sensibilidad.  
 
SENSOR: Dispositivo que detecta el valor de una variable de proceso,  
manifestaciones de cualidades o fenómenos físicos, como la velocidad, 
aceleración, temperatura, nivel, etc. Es un dispositivo que aprovecha una de sus 
propiedades con el fin de adaptar la señal que mide para que la pueda interpretar 
otro elemento, lo cual permite la transducción del estímulo a una señal utilizada 
directa o indirectamente como medida. 
 
SEÑAL:  Salida o información que emana de un instrumento. Información 
representativa de un valor cuantificado. 
 
SEÑAL DE SALIDA : Señal producida por un instrumento que es función de la 
variable medida. 
 
SEÑAL DE SALIDA ANALOGA:  Señal de salida del instrumento que es función 
continúa de la variable medida. 
 
SEÑAL DE SALIDA DIGITAL:  Señal de salida del instrumento que representa la 
magnitud de la variable medida en forma de una serie de cantidades discretas 
codificadas en un sistema de notación. 
 
SWITCH: Dispositivo que conecta, desconecta, selecciona, o transfiere uno o más 
circuitos y no esta diseñado como un controlador, un relay o una válvula de 
control. 
   
TEMPERATURA AMBIENTE:  instrumento que mide la velocidad de rotacion de 
un eje. 
 
TRANSDUCTOR:  Dispositivo capaz de transformar o convertir un determinado 
tipo de energía de entrada, en otra diferente de salida. Es un dispositivo usado 
principalmente en las ciencias eléctricas para obtener la información de entornos 
físicos y conseguir (a partir de esta información) señales o impulsos eléctricos o 
viceversa. 
 
TRANSMISOR:  dispositivo que transforma una onda acústica en onda eléctrica o 
produce señales para ser transmitidas por cable mediante ondas 
electromagnéticas, mediante un sensor que puede estar sujeto o no al transmisor 
se  detecta un cambio en la variable de un proceso, estos cambios pueden ser 




ULTRASONIDO:  Onda acústica que no puede ser percibida por el hombre por 
estar en una frecuencia más alta de lo que puede captar el oído humano. Este 
límite se encuentra aproximadamente en los 20 KHz. Sus aplicaciones abarcan 
diversos campos: determinación de la velocidad del sonido en sólidos, líquidos y 
gases, etc. 
 
UPS: Suministro de Energía Ininterrumpible. Un sistema diseñado para 
proporcionar energía eléctrica de manera automática, sin retardos ni transitorios, 
durante un período cuando el suministro normal de energía eléctrica no puede 
funcionar de manera aceptable. 
 




































El objetivo principal de este trabajo es diseñar un sistema que permita realizar de 
forma automática la medición y registro, desde equipos que se ajusten a lo 
requerido, y en los que se ejercerá control de acuerdo a las diferentes variables 
que intervienen en el proceso de bombeo de las estaciones Guaduales y Brisas de 
los Alamos.  
 
Mediante las diversas visitas realizadas a las estaciones y la documentación 
proporcionada por parte de la empresa, se identificaron los principales sectores en 
los que se encuentran divididas cada estación de bombeo y con que equipos de 
instrumentación cuenta cada sector; a partir de esto se realizo un estudio técnico, 
en el que se realiza una descripción sobre el estado actual de las estaciones. 
 
A partir del estado en el que se encontraban las estaciones se plantearon las 
necesidades que cada una requería. 
 
Se tuvieron en cuenta los requerimientos de las estaciones por cada variable para 
definir la nueva estrategia de control para instrumentación. 
 
Se definieron dos tipos de comunicación en las que se presentan los diferentes 
equipos que se requieren en cada planta para la medición de todas las  variables 
relacionadas con el proceso, logrando con esto, un optimo desempeño en la 
evacuación de las aguas lluvias que llegan a cada estación. 
 
Para la selección de la instrumentación se realizo una comparación entre los 
diferentes dispositivos que cumplieran con todos los requerimientos mencionados 
en el estudio técnico con el fin de seleccionar el más adecuado para realizar la 
medición, esto se desarrollo para las estrategias de comunicación propuestas. 
 
Se definió un Controlador Lógico Programable (PLC) encargado de procesar toda 
la información proveniente de los equipos de medición, para así realizar control 
sobre cada uno de estos equipos.  
 
Finalmente se presenta los costos de cada uno de los equipos seleccionados para 










El Departamento de Bombeo de la dirección de Aguas Residuales de las 
Empresas Municipales de Cali (EMCALI), son las encargadas de la transferencia 
de dos tipos de aguas, como son, las aguas residuales y las aguas lluvias. Estas 
primeras provenientes de clientes industriales, comerciales y residenciales, que se 
encuentran instalados sobre la red de alcantarillado de la ciudad. 
 
Las Plantas de Bombeo son las encargadas de la evacuación de las aguas 
residuales y aguas lluvias, que a disposición de las dos se convierten en una sola 
cuando llegan a la estación. Este proceso de bombeo necesita ser supervisado y 
ejecutado continuamente por los operarios, aumentando el tiempo de monitoreo 
por parte de este, en la estación. 
 
Uno de los factores más importantes en las estaciones de bombeo, que debe estar 
continuamente monitoreado es la acumulación de las basuras, en temporadas de 
lluvia,  cuando estas llegan a la planta por medio del canal de acceso, y que son 
arrojadas por los habitantes que residen en los sectores aledaños.  
 
De acuerdo a lo mencionado, surge la necesidad de diseñar un modelo 
automatizado aplicado a las estaciones de bombeo, con el cual se pretende 
disminuir el tiempo de monitoreo por parte del operario, disminuyendo costos para 
la empresa. Todo este proceso se contempla hacia el monitoreo y ejecución de las 
























1.1 PLANTEAMIENTO DEL PROBLEMA 
 
 
EMCALI actualmente cuenta con 5 plantas de bombeo para agua residual y 3 
plantas de bombeo para agua lluvia. Entre las estaciones que realizan el proceso 
de evacuación de aguas lluvias se encuentran brisas de los Alamos y Guaduales 
las cuales cuentan con una instrumentación deficiente y no tiene un sistemas de 
control, debido a esto no se puede realizar un monitoreo constante sobre los 
procesos y el funcionamiento de las plantas. 
 
Muchos de los habitantes que viven alrededor de estas estaciones de bombeo, 
arrojan desechos de toda clase a los canales de acceso que llegan a estas, las 
basuras se acumulan, dificultando el proceso y el desempeño inmediato de la 
evacuación de aguas lluvias. 
 
Debido a que estas plantas solo funcionan en temporadas de agua lluvia la 
supervisión y la activación de la maquinaria por parte del operario solo se realiza 
en este periodo, por lo tanto la maquinaria puede verse afectada en época de 
verano, ya que se encuentra suspendido por largas temporadas, y no hay personal 
que realice su constante mantenimiento. 
 
Las plantas de bombeo son las encargadas de la evacuación de aguas “lluvias o 
mixtas” con el fin de prevenir inundaciones en los diferentes sectores de la ciudad,  
esta evacuación actualmente se hace de forma manual,  no se tiene un monitoreo 
constante y detallado de los procesos que ocurren en la planta así como el estado 
de las maquinas encargadas de esta labor.  
 
De acuerdo a lo mencionado, se requiere diseñar un sistema de automatización 
para las estaciones de bombeo guaduales y brisas de los Alamos, el cual facilite al 
operario  la supervisión y mejore el funcionamiento de los procesos necesarios 













1.2.1 Objetivo General Del Proyecto.  
 
• Diseñar un sistema que permita la automatización de las estaciones de bombeo 
guaduales y brisas de los álamos. 
 
 
1.2.2  Objetivos Específicos del Proyecto 
 
• Conocer y analizar los diferentes procesos y equipos de instrumentación y 
control a utilizar en el proyecto. 
• Realizar un estudio técnico de las condiciones de operación de las estaciones 
de bombeo guaduales y brisas de los Alamos. 
• Definir la instrumentación para las variables (nivel, flujo, temperatura, corriente, 
voltaje) que intervienen en el proceso de bombeo de aguas lluvias de las 
estaciones de Guaduales y Brisas de los Alamos. 
• Definir la comunicación necesaria para Monitorear las condiciones de 
operación de las estaciones de bombeo Guaduales y Brisas de los Alamos. 
• Analizar los costos de los diferentes proveedores que distribuyen la 




1.2.3 Objetivos Específicos del Trabajo 
 
• Definir dos estrategias de comunicación industrial que permitan la selección 
mas apropiada de los instrumentos necesarios para el monitoreo del proceso de 
bombeo. 
• Realizar un cuadro comparativo de los diferentes equipos que cumplan con la 
misma función y que puedan satisfacer las necesidades que presentan cada 
planta, para así seleccionar el quipo mas adecuado. 
• Seleccionar el Controlador Lógico Programable mas apropiado que pueda 
ejercer un control sobre los diferentes dispositivos que se encargan de medir las 
variables asociadas al proceso de bombeo. 
• Establecer una pirámide en donde se especifiquen los niveles de la red de 
comunicación industrial que se definirán, para así poder agrupar jerárquicamente 










Mediante una instrumentación adecuada en las estaciones de bombeo 
(Guaduales, Brisas de los Álamos), el operario obtendrá un registro y una medida 
exacta de las variables relacionadas al proceso, logrando así un mejor 
funcionamiento y operación en cuanto a la respuesta del sistema, ya que el 
proceso de bombeo se realizaría de manera rápida y segura evitando 
inundaciones o daños de los equipos que serian perjudicial para la empresa. 
 
Con esto también se lograría disminuir el tiempo de operación por parte del 
operario, siendo esto de gran beneficio para la empresa, ya que se tiene un control 
exhaustivo sobre el proceso de la planta y el funcionamiento de los equipos. 
 
Los costos de operación actualmente en la planta son elevados, ya que no se 
cuenta con un sistema distribuido y controlado lo que causa que los procesos 
utilicen recursos extras innecesarios, mediante la automatización en la planta 
estos costos se verán reducidos en gran medida, ya que se tiene un control 
exhaustivo y los equipos que se proponen para el diseño cuentan con medios de 
protección eficientes lo cual es ventajoso ya que los actuales que conforman la 
planta son de deficiente instrumentación. 
 
Llevando a cabo el Desarrollo de este proyecto, se fortalecerá la infraestructura de 
grandes estaciones, ya que a futuro se podrán manejar información de todas las 
pequeñas plantas desde un centro de control, desde aquí operarios con el 
conocimiento necesario para el manejo y modificación de parámetros, podrán 






















2.1   HISTORIA GENERAL DE LA EMPRESA 
 
 
Emcali, la segunda empresa de servicios públicos más importantes del país, 
cuenta con  una de las infraestructuras más grandes de América latina, construida 
durante los 70 años de existencia.  
 
Un activo que asciende a los 5 billones de pesos:  
 
• 3000 hectáreas de cuencas hidrográficas de los ríos cauca, Cali, Meléndez, 
pichinde, pance, cañaveralejo y lili,  
• Cuatro plantas con capacidad de producción de14.5m3 por segundo de agua 
potable,  
• 2600 kilómetros de acueducto y 2400 kilómetros de alcantarillado 
• Dos plantas de tratamiento de aguas residuales,  
• 30 centrales telefónicas, 527 kilómetros de fibra óptica  
• 18 subestaciones de energía. 
 
 
2.1.1 Reseña histórica acueducto y alcantarillado. En la época de la colonia, se 
construyó en Cali un acueducto por cuenta del Gobierno Español, el cual consistía 
básicamente en una conducción a cielo abierto por un canal elaborado con piedra 
pegada con argamasa de cal, arena y savia de tuna. Iniciaba en la hacienda Santa 
Rosa (cercana al actual zoológico Municipal), y avanzaba por la margen derecha 
del río Cali pasando por el charco del Burro (donde actualmente se encuentra el 
Museo de Arte Moderno "La Tertulia"), proseguía por la carrera cuarta y se 
bifurcaba en el Peñón. Su construcción fue concebida esencialmente para 
abastecer del líquido a la fábrica oficial de Aguardiente, situada en la acera norte 
de la Cra. 5 entre Calles 13 y 14.  
 
Para 1910, Cali no sobrepasaba los 20.000 habitantes.  Por aquel entonces, el 
agua se proveía a través de pilas públicas conectadas al rudimentario acueducto y 
como alcantarillado se utilizaban los albañales que eran canales abiertos 
localizados en la mitad de las calles.  
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En 1916 se dispuso la creación de la Junta Constructora del Acueducto. Su 
función sería la de reformar y ampliar el sistema de abastecimiento de agua para 
consumo humano. Las obras se iniciaron con la construcción de dos bocatomas 
sobre el Río Cali, un canal de conducción de 3.850 mts de longitud, dos tanques 
de 5.000m3, y la instalación de tuberías metálicas de presión. Fue dado al servicio 
en 1920.  
En 1931 fueron creadas las EMPRESAS MUNICIPALES DE CALI, lo cual fue la 
base principal para la constitución de la infraestructura urbana que habría de 
exhibir la ciudad  que le permitió atraer el interés de importantes industrias que se 
beneficiaron el área de Cali - Yumbo. 
En 1955 se dio inicio a la construcción de la planta Río Cauca para atender una 
población de 330.000 habitantes, entregándose en funcionamiento tres años 
después. Para esta misma época, la CVC inicia la construcción del canal Sur, 
cuyo objeto es la recuperación de 5.000 hectáreas de tierra que se anegaban con 
los desbordamientos de los ríos Lilí, Cascajal, Meléndez y Cañaveralejo.  
Hacia 1978 se inaugura la primera etapa de la planta Puerto Mallarino para 
atender una población que se aproximaba al 1'100.000 habitantes. Su capacidad 
inicial fue de 3.3 m3/s. 
En la década del 80, Se inició  la construcción del acueducto para la población 
vecina de Yumbo. 
En la década de los 90 se emprendieron obras como la optimización de la Planta 




2.2     MISIÓN 
La Misión de EMCALI es contribuir al bienestar y desarrollo de la comunidad, 
especialmente con la prestación de servicios públicos esenciales y 
complementarios, comprometidos con el entorno y garantizando rentabilidad 
económica y social.  
 
 
2.3    VISIÓN 
Ser una empresa pública ágil, competitiva y orientada al cliente, que nos permita 
convertirnos y mantenernos como la mejor alternativa en el mercado Colombiano y 
modelo empresarial en América Latina. 
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Los instrumentos de control están universalmente aceptados, hoy en día es 
inimaginable la existencia de una industria moderna sin instrumentos. En la 
industria se presenta repetidamente la necesidad de conocer y entender el 
funcionamiento de los instrumentos y el papel que juegan dentro del control de 
procesos. 
 
En estos procesos es necesario controlar y mantener constantes algunas 
magnitudes como lo son el caudal, nivel, presión, temperatura entre otras. Esto se 
logra mediante los instrumentos de medición y control los cuales facilitan el 
mantenimiento y regulación de todas estas variables en condiciones más idóneas 
que las que el propio operador podría realizar. 
 
Hoy en día los procesos se han hecho mas complejos exigiendo así una 
automatización continua por medio de instrumentos de medición y control, 
reduciendo así el tiempo de monitoreo por parte del operario el cual anteriormente 
realizaba un control manual de todas estas variables, utilizando instrumentos 
simples que eran suficientes  a causa de la simplicidad del proceso. 
 
 
3.1  TRANSMISORES 
 
 
Los transmisores son instrumentos que captan la variable de proceso y la 
transmiten a distancia a un instrumento receptor indicador, registrador, controlador 
o una combinación de estos. 
 
Existen varios tipos de señales de transmisión: neumáticas, electrónicas, digitales 
hidráulicas y telemétricas. Las más empleadas en la industria son las tres 
primeras. 
 
 Transmisores Electrónicos: Generan señales de 4-20 mA a distancias de 200 
mts a 1 km. existen diferentes ejemplares: transmisores digitales, de equilibrio de 
fuerzas. 
 
Basados en detectores de inductancias, utilizando transformadores diferenciales o 
circuitos de puente de Wheatstone o empleando una barra de equilibrio de 
fuerzas, convierten la señal de la variable a una señal electrónica de 4 – 20 mA cc. 
Su precisión de ±0.5%.
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 Transmisores Inteligentes: hacia 1983 Honeywell, presento en el mercado el 
primer transmisor denominado inteligente, el cual el sensor tiene incorporada 
funciones adicionales que se añaden a las propias de la medida exclusiva de la 
variable. Consistía en un transmisor de diafragma con un circuito dinamicote 
puente de Wheatstone que incorporaba un microprocesador. De este modo 
proporcionaba las correcciones precisas a las no linealidades de los elemento o 
sensores individuales y aportaba la compensación adecuada de las variaciones 
de temperatura y de presión hidrostática del fluido que actuaban sobre el 
transmisor, este proporciono un aumento en la precisión de la señal transmitida y 
en la precisión del lazo de control del orden del ±0.15% y , lo que es mas 
importante la posibilidad de calibración y de cambio del margen de medida no 
conocidas hasta entonces. 
 
Los transmisores inteligentes disponen también de auto calibración, es decir, 
suplen las operaciones del ajuste del cero y de fondo de escala de los 
instrumentos, trabajo desarrollado clásicamente por los instrumentistas. Un 
ejemplo de las técnicas de auto calibración lo constituyen los transmisores de nivel 
por ultrasonido. Disponen del un reflector de las ondas sònicas que esta situado 
en el tanque sobre la superficie del liquido, hacia donde el emisor dirige 
periódicamente los ultrasonidos, ajustando entonces los parámetros de 
calibración. De este modo compensa las variaciones de velocidad del sonido, 
provocadas por cambios en la temperatura del ambiente del tanque. 
 
La señal de salida continúa siendo de 4 – 20 mA, pero en el año de 1986 
Honeywell presenta el transmisor con señal de salida enteramente digital, lo que 
proporciono un aumento del lazo del control del orden de ±0.75%. 
 
El transmisor o varios trasmisores pueden conectarse a través de una conexión         
RS-232, a un ordenador personal, que con el software adecuado es capaz de 
configurar transmisores inteligentes. 
 
El conjunto transmisor y controlador puede estar incorporado en un único aparato 
(instrumentos auto controladores) , o bien el controlador puede estar separado o 
instalado al lado del proceso, en el panel de control del edificio del proceso o en la 
sala de control general de la planta es el caso, por ejemplo, del control 
centralizado o distribuido. 
 
 
 Transmisores Neumáticos: Proporcionan señales neumáticas de 3 a 15 psi. 
Existen diferentes tipos: transmisor de equilibrio en movimiento, bloque 
amplificador de 2 etapas, transmisor de equilibrio de fuerzas y transmisor de 
equilibrio de momentos. 
 
Los transmisores neumáticos se basan en el sistema tobera – obturador que, 
mediante bloques amplificadores con retroalimentación por equilibrio de 
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movimientos o de fuerzas, convierte el movimiento del elemento de medición 
(presión, caudal, nivel, temperatura…) a señal neumática de 3 – 15 psi (libras por 
pulgada cuadrada) o bien su equivalente en unidades métricas 0.2 – 1 Kg/cm2, 
siendo su presión del orden del ±0.5%. 
 
El conjunto tobera – obturador convierte el movimiento del elemento de medición 
de la variable a una señal neumática de 3 – 15 psi y compensa la fuerza que el 
aire que se escapa de la tobera ejerce sobre el obturador, siendo este escape 
proporcional a la separación entre la tobera y el obturador, la cual depende del 
valor de la variable. Como el diámetro de la tobera es muy pequeño, del orden de 
0.1 a 0.2 mm, los transmisores neumáticos son susceptible de mal funcionamiento 
debido a partículas de aceite o polvo que pueden tapar el pequeño orificio de la 
tobera, y aunque el uso de compresores sin aceite de lubricación ha eliminado 
considerablemente este inconveniente, es típico en el arranque de la planta, 
después de la parada diaria o de fin de semana, que algunos instrumento no 
funcionen adecuadamente por haberse depositado partículas en la tobera, lo que 
obliga al servicio de mantenimiento a su urgente limpieza para que la fabrica o 
parte del proceso pueda arrancar. 
 
 
3.2  MEDIDAS DE CAUDAL 
 
 
Caudal es el volumen de agua que discurre por cauce y flujo es el movimiento de 
un caudal abierto o cerrado. Como caudales abiertos pueden considerarse los 
vientos del aire y las corrientes de los mares y de los ríos. Como caudales 
cerrados se tiene los caudales de aire, agua, gas o vapor que pasan dentro de una 
tubería.  
 
Existen diferentes formas de medir caudal según su tipo ya sea volumétrico o 
masico. 
 
3.2.1 Medidores de Caudal Masa. Se basan en la determinación del caudal 
volumétrico y su compensación con la medición de la temperatura y de la presión, 
realizando los cálculos oportunos para obtener el caudal en unidades de peso. 
 
La aplicación del microprocesador ha permitido la determinación fácil del caudal 
masa y el uso masivo de este tipo de aparatos, frente a la exclusiva utilización del 
método de compensación. 
 
Otros sistemas de medida directa del caudal masa son los medidores térmicos, 
basados en la elevación de temperatura del fluido a su paso por el elemento de 
medida calentado por una fuente calorífica controlada, los medidores axiales, que 
están basados en la recuperación del momento angular comunicado al fluido, los 
medidores giroscópicos, los medidores de coriolis y los medidores de presión 
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diferencial. Todos ellos son de aplicación limitada en la industria y se utilizan en 
general para pequeños caudales. 
 




3.2.2 Medidores Volumétricos. Los medidores volumétricos determinan el caudal 
en volumen del fluido, bien sea directamente (desplazamiento), bien 
indirectamente por deducción (presión diferencial, área variable, velocidad, fuerza, 
tensión inducida, torbellino). La medida del caudal volumétrico en la industria se 
efectúa principalmente con elementos que dan lugar a una presión diferencial al 
paso del fluido. Entre estos elementos se encuentra la placa orificio, la tobera y el 
tubo venturi. 
 
Los medidores de caudal volumétrico pueden determinar el caudal de volumen de 
fluido de dos formas: 
 
 Directamente (con dispositivos de desplazamiento positivo). Entre los 
principales tipos de medidores de desplazamiento positivo para líquidos se 
pueden destacar los siguientes: 
 
• medidores de tipo pistón 
• medidores de paletas deslizantes 
• medidores de engranajes. 
 
 Indirectamente (Ej., mediante dispositivos de presión diferencial). Entre los 
principales tipos de medidores de presión diferencial se pueden destacar los 
siguientes: 
 
• placas de orificio. 
• diafragma 
• toberas. 
• tubos Venturi. 
• tubos Pitot. 
• tubos Annubar. 
• Codos. 
 
Entre los principales tipos de medidores de Área variable se pueden destacar los 
siguientes:  
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• Fluxometro de turbina 
• Fluxometro de vertice 
 
 Otros medidores volumétricos: 
 
• Medidores de caudal electromagnético 
• Medidores ultrasónicos: 
- Medidores ultrasónicos por impulsos 
- Medidores ultrasónicos utilizando el efecto Doppler 
• Hidrantes 
 
Dentro de estos medidores volumétricos se destacara el Ultrasónico, usando el 
método de área por velocidad, debido a que los transmisores que se plantearan 
para el desarrollo del proyecto son de este tipo. Se tiene como alternativas de 
solución los medidores de caudal electromagnéticos. 
 
 
 Medidores Ultrasónicos 
 
 Medidores Ultrasónicos Por Impulsos. Son los más precisos y se utilizan 
preferentemente con líquidos limpios, aunque algunos tipos permiten medidas de 
líquidos con cierto contenido de partículas y gas. El método diferencial de medida 
por tiempo de tránsito, se basa en un sencillo hecho físico. 
 
Figura 1. Tiempo de desplazamiento del impulso 
 
 
Fuente: CREUS, Antonio. Instrumentación Industrial. 6 ed. Barcelona: Alfaomega, 1998. p. 152. 
 
 
 Medidores ultrasónicos utilizando el efecto Doppler. Los medidores 
ultrasónicos de tipo Doppler utilizan el concepto de que si se deja pasar el 
ultrasonido en un fluido en movimiento con partículas, el sonido será reflejado de 
nuevo desde las partículas. La variación de frecuencia del sonido reflejado será 
proporcional a la velocidad de las partículas. 
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En la figura se muestra un cabezal individual transmitiendo con una frecuencia FT 
y un ángulo. El sonido tiene que realizar un recorrido a través del encapsulado, el 
adhesivo, la pared de la tubería y el fluido. En cada límite de separación el sonido 
es refractado. 
 
Figura 2. Cabezal individual transmisor/receptor 
 
Fuente: GARCIA GUTIERREZ, Luís. Teoría De La Medición De Caudales Y Volúmenes De Agua e 
Instrumental Necesario Disponible En El Mercado [en línea]. Madrid: Centro Español de Metrologia, 




Los medidores de caudal por ultrasonidos no presentan obstrucciones al flujo, no 
dan lugar a pérdidas de carga, por lo que son adecuados para su instalación en 
grandes tuberías de suministro de agua, donde es esencial que la pérdida de 
carga sea pequeña. Los transductores son incorporados en el cuerpo del medidor, 
sin necesidad de juntas de contacto con el fluido. No se necesita tubería en 
derivación ni válvulas de aislamiento, ya que todos los elementos activos pueden 
reemplazarse sin contacto alguno con el líquido. Para tuberías de diámetro 
superiores a 400 mm ofrecen una solución competitiva. 
 
Respecto a la precisión, los medidores de tipo magnético pueden llegar hasta un ± 
0.25% del caudal real, mientras que los de tipo de ultrasonidos hasta un ± 0.5%. 
Su fácil instalación reduce los costes de mantenimiento, y además la medición, sin 
apenas pérdida de carga, reduce los costes energéticos. 
 
 
 Método Área – Velocidad. El caudal, Q, se define como el volumen de agua, 
que pasa por una sección en un determinado tiempo, t, es decir: 
 
 
Aforar es medir un caudal. Para realizar un aforo en un sistema hidráulico, se 
puede medir directamente el volumen, en un recipiente y el tiempo, con un 
cronómetro. 
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Este método volumétrico es el más recomendable, sin embargo a veces es difícil 
de aplicar, solamente resulta útil para caudales pequeños y donde las 
características físicas lo permitan. 
 
Debido a lo anterior, han surgido los métodos indirectos, que como su nombre lo 
señala miden otras variables físicas distintas del caudal, como por ejemplo la 
velocidad o la altura piezométrica, para luego, aplicando los principios hidráulicos, 
obtener dicho caudal. 
  
 
Figura 3. Método Área – Velocidad 
 
Fuente: SOLANGE, Dussaubat ; VARGAS Ximena. Modulo 1: Aforo en un Cauce Natural [en 
línea]. Chile: Universidad de Chile, 2005. [Consultado 21 de Septiembre de 2007]. Disponible en 
Internet: http://mct.dgf.uchile.cl/AREAS/hidro_mod1.htm 
 
En este método se utiliza la ecuación de continuidad. El caudal en una sección 
transversal de área A está dado por: 
 
 
En donde la integral se aproxima sumando los caudales incrementales calculados 
para cada medición i, i = 1,2,…,n, de velocidad y profundidad Di. Las mediciones 




Figura 4. Medición Método Área – Velocidad 
 
Fuente: SOLANGE, Dussaubat ; VARGAS Ximena. Modulo 1: Aforo en un Cauce Natural [en 
línea]. Chile: Universidad de Chile, 2005. [Consultado 21 de Septiembre de 2007]. Disponible en 
Internet: http://mct.dgf.uchile.cl/AREAS/hidro_mod1.htm 
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Por su parte, la velocidad , en un punto, se puede medir, por ejemplo, con alguno 
de los siguientes dispositivos: flotador y reloj, molinetes y sensores de inducción 
magnética. 
 
Con el flotador y el reloj se toman lecturas del tiempo que recorre un cuerpo que 
avanza flotando sobre el agua. El molinete registra el número de vueltas que 
impone el efecto dinámico del agua y se relaciona esta frecuencia de giro con la 
velocidad. El sensor de inducción magnética basa su funcionamiento en la ley de 
Faraday que dice que si un medio electroconductor  se desplaza en un campo 
magnético, una tensión inducirá dicho conductor; por lo tanto la tensión es 
proporcionalmente lineal a la velocidad del conductor eléctrico (corriente de agua). 
 
 
 Medidores De Caudal Electromagnéticos. Utiliza el mismo principio básico 
que el electromagnetismo, es decir, cuando un conductor se mueve a través de un 
campo magnético se genera una fuerza electromotriz en el conductor, siendo su 
magnitud directamente proporcional a la velocidad media del conductor en 
movimiento. Si el conductor es una sección de un líquido conductor circulando por 
un tubo aislado eléctricamente, a través de un campo magnético y se montan los 
electrodos diametralmente opuestos en la pared de la tubería, tal como se 
muestra en la figura, la fuerza electromotriz generada a través de los electrodos 
es directamente proporcional a la velocidad media del fluido. 
 
 
Figura 5. Elementos de un medidor electromagnético 
 
Fuente: GARCIA GUTIERREZ, Luís. Teoría De La Medición De Caudales Y Volúmenes De Agua e 
Instrumental Necesario Disponible En El Mercado [en línea]. Madrid: Centro Español de Metrologia, 




Puesto que los electrodos tienen que hacer un contacto con el fluido, su material 
tiene que ser compatible con las propiedades químicas del fluido que circula. Entre 
los materiales más utilizados se pueden citar: acero inoxidable no magnético, 
platino/iridio, monel hasteloy, titanio y circonio para líquidos particularmente 
agresivos. 
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Entre las ventajas se señalan: 
 
- No presentan obstrucciones al flujo, por lo que son adecuados para la medida 
de todo tipo de suspensiones, barros, melazas, etc. 
- No dan lugar a pérdidas de carga, por lo que son adecuados para su instalación 
en grandes tuberías de suministro de agua, donde es esencial que la pérdida de 
carga sea pequeña. 
- Se fabrican en una gama de tamaños superior a la de cualquier otro tipo de 
medidor. 
- No son prácticamente afectados por variaciones en la densidad, viscosidad, 
presión, temperatura y, dentro de ciertos límites, conductividad eléctrica. 
- No son seriamente afectados por perturbaciones del flujo aguas arriba del 
medidor. 
- La señal de salida es, habitualmente, lineal. 
- Pueden utilizarse para la medida del caudal en cualquiera de las dos 
direcciones. 
 
Entre las desventajas: 
 
- El líquido cuyo caudal se mide tiene que tener una razonable conductividad 
eléctrica. Para los fines industriales el límite práctico es del orden de 10 &mho    
cm-1. Esto significa que los líquidos acuosos pueden manejarse adecuadamente, 
lo que no ocurre con los líquidos orgánicos. 
- La energía disipada por las bobinas da lugar al calentamiento local del tubo del 
medidor. 
 
Tabla 1. Comparación de Características de los Medidores de Caudal 
 
Fuente: CREUS, Antonio. Instrumentación Industrial. 6 ed. Barcelona: Alfaomega, 1998. p. 191. 
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3.3  MEDIDAS DE NIVEL 
 
 
El nivel es la altura a la que llega la superficie de un líquido o un sólido. Es por 




3.3.1 Medidores de Nivel de Sólidos. En los procesos continuos, la industria ha 
ido exigiendo el desarrollo de instrumentos capaces de medir el nivel de sólidos en 
puntos fijos o de forma continua, en particular en los tanques o silos destinados a 
contener materias primas o productos finales. 
 
Los detectores de nivel de punto fijo proporcionan una medida en uno o varios 
puntos fijos determinados. Los sistemas mas empleados son el diafragma, el cono 
suspendido, la varilla flexible, el medidor conductivo, las paletas rotativas y los 
ultrasonidos. 
 
Los medidores de nivel continuo proporcionan una medida continua del nivel 
desde el punto mas bajo al más alto. Entre los instrumentos empleados se 
encuentran el de peso móvil, el de bascula, el capacitivo el de presión diferencial, 
el de ultrasonidos y el de radiación. 
 
 
Figura 6. Medidores de nivel de Sólidos 
 
 
Fuente: BELTRÁN PROVOSTE, Cristhian. Medición de Nivel [en línea]. Chile: InfoPLC.net, 2006. 
[Consultado 21 de Septiembre de 2007]. Disponible en Internet:  
www.infoplc.net/Documentacion/Docu_Instrumentacion/infoPLC_net_MEDICION_DE%20_NIVEL.pdf 
 
                                                
† Ibíd,  p. 92 - 179. 
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Tabla 2. Características de los Medidores de Nivel de Sólidos 
 
 
Fuente: CREUS, Antonio. Instrumentación Industrial. 6 ed. Barcelona: Alfaomega, 1998. p. 222. 
 
Para mayor información de los principios de operación de los medidores de nivel 
de sólidosφ.  
 
 
3.3.2 Medidores de Nivel de Líquidos. El objetivo principal de estos dispositivos 
se basa en calcular directamente la altura de los líquidos sobre un punto de 
referencia. Los medidores de nivel de líquidos trabajan con varios principios de 
medida: por medida directa de la altura del liquido en el tanque con relación a una 
línea de referencia, por la medida de la presión hidrostática, por el desplazamiento 
producido por un flotador por el propio liquido, o bien aprovechando características 
eléctricas del liquido. 
 
Los instrumentos de medida directa se dividen en:  
• Medidor de sonda 
• Medidor de cinta y plomada 
• Medidor de nivel de cristal  
• Medidor de flotador. 
 
Entre los instrumentos que miden el nivel aprovechando la presión hidrostática se 
tienen:  
• Medidor manometrico 
• Medidor de membrana 
                                                
φ Ibíd, p. 213 - 218. 
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• Medidor de  tipo burbujeo  
• Medidor de presión diferencial de diafragma. 
 
El empuje producido por el propio líquido lo aprovecha el medidor de 
desplazamiento a barra de torsión  
 
Los instrumentos que utilizan características eléctricas del líquido se clasifican en: 
• Medidor conductivo 
• Medidor capacitivo 
• Medidor de radiación 
• Medidor de láser 
• Medidor ultrasónico. 
 
Figura 7. Medidores de Nivel de Líquidos 
 
Fuente: BELTRÁN PROVOSTE, Cristhian. Medición de Nivel [en línea]. Chile: InfoPLC.net, 2006. 
[Consultado 21 de Septiembre de 2007]. Disponible en Internet:  
www.infoplc.net/Documentacion/Docu_Instrumentacion/infoPLC_net_MEDICION_DE%20_NIVEL.pdf 
 
Tabla 3. Características de los Medidores de Nivel de Líquidos 
 
Fuente: CREUS, Antonio. Instrumentación Industrial. 6 ed. Barcelona: Alfaomega, 1998. p. 214 
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Como se menciono anteriormente existen muchos métodos para la medición de 
nivel en cualquier tipo de canal, sin embargo, para el desarrollo del proyecto esta 
medida se realizara con instrumentos que utilicen características eléctricas del 
líquido, ya que estos son más precisos y la gran mayoría no necesariamente 
deben tener un contacto directo con el agua. Dentro de estos medidores se 
destacara el Ultrasónico, debido a que los transmisores que se plantearan para el 
desarrollo del proyecto son de este tipo; Pero se tienen como alternativas de 
solución los medidores de nivel radioactivo. 
 
Los principios básicos de funcionamiento de los instrumentos de medida directa, 
los instrumentos basados en el desplazamiento y de los instrumentos que miden el 
nivel aprovechando la presión hidrostática se pueden observar en el ANEXO 2. 
 
 
 Instrumentos que Utilizan Características Eléctricas del Líquido. 
 
 Medidor de Nivel Ultrasónico. Se basa en la emisión de un impulso 
ultrasónico a una superficie reflectante y la recepción del eco del mismo en un 
receptor. El retardo en la captación del eco depende del nivel del tanque. La 
medición se hace desde el exterior del tanque.  
Los sensores trabajan a frecuencias cercanas a 20 KHz. Estas ondas atraviesan el 
medio ambiente de gases o vapores con cierto amortiguamiento y se reflejan en la 
superficie del sólido o del líquido. 
 
La precisión de estos instrumentos es de ± 1 a 3 %. Son adecuados para todos los 
tipos de estanques y de líquidos o fangos pudiendo construirse a prueba de 
explosión. Presentan el inconveniente de ser sensibles a la densidad de los fluidos 
y de dar señales erróneas cuando la superficie del nivel del líquido no es nítida 
como es el caso de un líquido que forme espuma, ya que se producen falsos ecos 
de los ultrasonidos. 
 
La utilización de la computadora permite, a través de un programa, almacenar el 
perfil ultrasónico del nivel, y así tener en cuenta las características particulares de 















Figura 8. Medición por Ultrasonido 
 
 
Fuente: BELTRÁN PROVOSTE, Cristhian. Medición de Nivel [en línea]. Chile: InfoPLC.net, 2006. 




 Medidor de Nivel Radiactivo. Consiste en un emisor de rayos gamma 
montado verticalmente en un lado del estanque y con un contador que transforma 
la radiación gamma recibida en una señal eléctrica de corriente continua. Como la 
transmisión de los rayos es inversamente proporcional a la masa del líquido en el 
estanque, la radiación captada por el receptor es inversamente proporcional al 
nivel del líquido ya que el material absorbe parte de la energía emitida. Los rayos 
emitidos por la fuente son similares a los rayos X, pero de longitud de onda más 
corta. 
 
La fuente radiactiva pierde igualmente su radiactividad en función exponencial del 
tiempo. La vida media (es decir, el tiempo necesario para que el emisor pierda la 
mitad de su actividad) varía según la fuente empleada. En el cobalto 60 es de 5,5 
años y en el cesio 137 es de 33 años y en el americio 241 es de 458 años. 
 
Las paredes del estanque absorben parte de la radiación y al detector llega sólo 
un pequeño porcentaje. Los detectores son, en general, detectores de cámara 
iónica y utilizan amplificadores de c.c. o de c.a. El instrumento dispone de 
compensación de temperatura, de linealización de la señal de salida, y de reajuste 
de la pérdida de actividad de la fuente de radiación. Como desventajas en su 
aplicación figuran el blindaje de la fuente y el cumplimiento de las leyes sobre 
protección de radiación. 
 
La precisión en la medida es de ± 0,5 a ± 2 %, y el instrumento puede emplearse 
para todo tipo de líquidos ya que no esta en contacto con el proceso. Su lectura 
viene influida por el aire o los gases disueltos en el líquido. 
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El sistema se emplea en caso de medida de nivel en estanques de acceso difícil o 
peligroso. Es ventajoso cuando existen presiones elevadas en el interior del 
estanque que impiden el empleo de otros sistemas de medición. Hay que señalar 
que el sistema es caro y que la instalación no debe ofrecer peligro alguno de 
contaminación radiactiva siendo necesario señalar debidamente las áreas donde 
están instalados los instrumentos y realizar inspecciones periódicas de seguridad. 
 
 
Figura 9. Transmisor por Ultrasonido 
 
 
Fuente: BELTRÁN PROVOSTE, Cristhian. Medición de Nivel [en línea]. Chile: InfoPLC.net, 2006. 




• Análisis Del Dispositivo De Acuerdo A Lo Requerido. El transmisor por 
ultrasonido es el que más se adecua a los requerimientos establecidos en las 
estaciones de bombeo ya que él liquido que contiene el tanque no presenta 
niveles de erupción o espuma, por lo tanto los valores que se entregaría el 
dispositivo serian con un mínimo error de medida, teniendo en cuenta que estos 
valores podrían ser alterados por la cantidad de residuos sólidos que lleguen por 
canal abierto a la estación de bombeo. 
 
Para mayor información de los principios de operación de los medidores de nivel 







                                                
χ Ibíd,  p. 193 – 212. 
 
45 
3.4  MEDIDAS DE TEMPERATURA 
 
La medida de la temperatura es una de las más comunes y de las más 
importantes que se efectúan en los procesos industriales. Esta se mide 
básicamente a partir de cambios en las propiedades de diversos materiales al ser 
influidos por la temperatura entre los cuales podemos contar: 
 
a) Variaciones en el volumen o en el estado de los cuerpos (sólidos, líquidos o 
gases). 
b) Variaciones en la resistencia de algún conductor (sondas de resistencias). 
c) Variación en la resistencia de algún semiconductor (termistores). 
d) Fuerza electromotriz generada en la unión de dos metales distintos 
(termopares). 
e) Intensidad de la radiación emitida por un cuerpo (pirómetros de radiación). 
f) Fenómenos utilizados en el laboratorio (velocidad del sonido de un gas, 
frecuencia de resonancia de un cristal, etc.). 
 
La temperatura está definida como la energía promedio por molécula de un 
material. El concepto de temperatura se deriva de la idea de medir el calor o 
frialdad relativos y de la observación de que el suministro de calor a un cuerpo 
conlleva un aumento de su temperatura mientras no se produzca la fusión o 
ebullición. 
 
Existen cuatro tipos de unidades para la medición de temperatura que 
primordialmente definen escalas de temperatura. Para definir las escalas de 
temperatura se utilizan diferentes puntos de calibración. Para cada una de las 
escalas, la energía promedio por molécula se define a partir de condiciones 
existentes entre los estados o fases sólida, líquida y gaseosa de algunos 
materiales puros. Se considera un estado de equilibrio de un material puro cuando 
el cambio de fase sólido-líquido, líquido-sólido del material ocurre a la misma 
temperatura en ambas direcciones.  
 
Los puntos de calibración más comunes son: 
 
• Equilibrio del oxígeno líquido-gas. 
• Equilibrio del agua sólido-líquido. 
• Equilibrio del agua líquido-gas. 
• Equilibrio del oro sólido-líquido. 
 
El detector de temperatura de resistencia (RTD) son sensores de temperatura 
resistivos. En ellos se aprovecha el efecto que tiene la temperatura en la 
conducción de los electrones para que ante un aumento de temperatura, haya un 




3.4.1 Transductores de Temperatura 
 
Los transductores electrónicos para medición de temperatura se clasifican en: 
 
• Termómetros de Resistencia. 
• Terrmistores. 
• Termopares. 
• Termómetros de unión PN. 
• Circuitos integrados sensores de temperatura. 
• Circuitos de conversión de temperatura a frecuencia. 
 
Dentro de estos medidores de temperatura se destacara el termómetro de 
resistencia, debido a que el tipo de transductores que se plantearan para el 
desarrollo del proyecto son de este tipo. 
 
 
 Termómetros de Resistencia. Los conductores generalmente muestran un 
incremento en su resistencia con la temperatura, que se rige por la siguiente 
expresión: 
RT = R0 (1 + a1T + a2T
2 + a3T
3 + ... + anT
n) 
 
Donde R0  es la resistencia a la temperatura de referencia y T el incremento de 
temperatura respecto a la de referencia. El número de términos ai depende del 
material, el rango de temperatura y la exactitud requerida. Los materiales más 
comunes para la fabricación de RTD's son el platino, el níquel y el cobre y en 
algunas aplicaciones a bajas temperaturas (alrededor de los 20ºK) el Rodio. 
 
Las características que deben tener los materiales empleados son: 
 
• Alto coeficiente de temperatura de la resistencia (sensibilidad). 
• Alta resistividad, ya que cuanto mayor sea la temperatura mayor será la 
variación por grado. 
• Relación lineal temperatura-resistencia. 
• Rigidez y ductilidad. 
• Estabilidad de las características en la vida útil. 
 
Las características cualitativas más importantes de los metales empleados para la 






Tabla 4. Características de Materiales 
 
Fuente: CREUS, Antonio. Instrumentación Industrial. 6 ed. Barcelona: Alfaomega, 1998. p. 229 
 
 
Una desventaja del uso de RTD's, es que se deben emplear corrientes que 
circulen a través de ellos lo suficientemente pequeñas para evitar el 
autocalentamiento. 
 
Un dato técnico importante es el llamado constante de disipación que indica la 
potencia requerida para elevar la temperatura un grado (cualquier escala). Una 
constante de disipación de 25 mW / ºC muestra que la pérdida de potencia en un 
RTD igual a 25 mW y el RTD se calentará 1ºC. 
 
 
Tabla 5. Análisis cuantitativo de tres metales diferentes usados como RTD's. 
 
 
Fuente: CREUS, Antonio. Instrumentación Industrial. 6 ed. Barcelona: Alfaomega, 1998. p. 229 
 
 
La construcción de un RTD es con una bobina de alambre delgado de cobre, 
níquel o platino fija a un bastidor de soporte. Para la industria el elemento medidor 
consiste en un devanado bifilar alrededor de un carrete de cerámica que esta 
encapsulado en una cubierta de vidrio fundido. El coeficiente de expansión  del 
carrete y del elemento medidor debe igualarse con exactitud para evitar cambios 
en la resistencia inducidos por las deformaciones. El tubo que rodea al elemento 
de medición se fabrica con un material de alta conductividad térmica para permitir 
una respuesta rápida a los cambios de temperatura. 
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Para trabajos de muy baja temperatura (menos de 50 °K) se emplean resistencia 
de carbón. El valor de las RTD pueden ser desde 10 ohms para modelos de jaula 
hasta varios miles de ohms para dispositivos de película metálica, sin embargo el 
valor mas usado es 100 ohms a 25 °C. Para detectar los cambios de resistencia 
se emplean los puentes de Wheatstone, lo usual es calibrar los puentes  para 
indicar la temperatura que causo el cambio de resistencia, en lugar del propio 
cambio de la resistencia. El puente de 3 conductores se emplea para reducir el 
efecto de la resistencia en las puntas, el tercer conductor no lleva corriente y por lo 
tanto no afecta la salida, para eliminar el ruido se utiliza una fuente de corriente 
constante. 
 
En cuanto a la instalación de un RTD se debe tener en cuenta la magnitud de la 
fuente de corriente ya que debe producir un voltaje adecuado para no generar 
calentamiento en el RTD; así un RTD de 100 ohms sube a 1 °C en aire sin 
movimiento con una fuente de corriente de 5 mV. Las RTD también pueden causar 
desviaciones térmicas, haciendo que la temperatura real medida cambie. 
 
 
Figura 10. Partes de una RTD 
                       
Fuente: Edinson, Thomas A. Instrument Division. Mexico: McGraw-Edinson Co, 2000.p.159 
 
Para mayor información de los principios básicos de funcionamiento de los demás 
transductores de temperatura que se utilizan para la medición de temperaturaδ.  
 
 
3.5  MOTOR DE INDUCCION 
 
 
Los motores de inducción o asincrónicos son los de mayor uso en la industria, por 
lo tanto son los que mayor análisis merecen. 
 
Cuando se aplica una corriente alterna a un estator, se produce un campo 
magnético giratorio, este campo de acuerdo a las leyes de inducción 
electromagnéticas, induce corriente en las bobinas del rotor y estas producen otro 
                                                
δ Ibíd, p. 214 - 248. 
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campo magnético opuesto según la ley de Lenz y que por lo mismo tiende a 
seguirlo en su rotación de tal forma que el rotor empieza a girar con tendencia a 
igualar la velocidad del campo magnético giratorio, sin que ello llegue a 
producirse. 
 
A medida que se haga mayor la diferencia entre la velocidad de giro del campo y 
la del rotor, las corrientes inducidas en el y por lo tanto su propio campo, Irán en 
aumento gracias a la composición de ambos campos se consigue una velocidad 
estacionaria. En los motores asincrónicos nunca se alcanza la velocidad del 
sincronismo, los bobinados del rotor cortan siempre el flujo giratorio del campo 
inductor. 
 
3.5.1 Motor Trifásico. El motor trifásico se compone fundamentalmente de un 
rotor y un estator. Ambas partes están formadas por un gran numero de laminas 
ferromagnéticas, que disponen de ranuras, en las cuales se alojan los devanados 
estatoricos y rotoricos respectivamente. Al alimentar el bobinado trifásico del 
estator, con un sistema de tensiones trifásicas, se crea un campo magnético 
giratorio, el cual induce en las espiras del rotor una fuera electromagnética, y 
como todas las espiras forman un circuito cerrado, circula por ellas una corriente, 
obligando al rotor a girar en el mismo sentido que el campo giratorio del estator. 
 
 
 Partes del Motor Giratorio 
 
• Estator: Es la parte fija del motor y se compone de: 
 
o Carcaza: Parte que sirve de soporte al núcleo magnético. Se construye con 
hierro fundido o acero laminado.  
o Núcleo Magnético: Es un apilado de laminas ferromagnéticas de pequeño 
espesor, aisladas entre si por medio de barnices. 
o Bobinado estatorico: Bobinas que tienen la función de producir el campo 
magnético. Están alojadas en las ranuras (abiertas o semicerradas) que tienen el 
núcleo. 
o Barnera: Conjunto de bornes situado en la parte frontal de la carcaza, que 
sirve para conectar la red a los terminales del bobinado estatorico. Los bornes a 
los cuales se conectan los principios de las bobinas, se identifican en la actualidad 
normalmente con U1, V1, W1 y los finales U2, V2 y W2. 
 
 
• Rotor. Básicamente esta formado por un eje y un paquete de laminas 




Los extremos del eje se introducen en unos bujes o rodamientos, que deben 
ofrecer el mínimo de rozamiento, de modo que no influyan para producir un 
aumento de la corriente absorbida por el motor. 
 
Según se coloquen los conductores del rotor, en cortocircuito conformando un 
bobinado, tenemos dos tipos de motores asíncronos: motores con rotor bobinado y 




3.5.2 Motores con Rotor Jaula de Ardilla. Son aquellos cuyo rotor esta integrado 
por un paquete de laminas ferromagnéticas de espesores muy pequeños, aislados 
entre sí. Este conjunto se comprime y se encaja en el eje, haciendo tope sobre 
unas hendiduras que lleva, de forma que no pueden salirse. 
 
El bobinado del rotor esta formado por un conjunto de conductores desnudos, de 
cobre o aluminio, y puestos en cortocircuito, al soldarlos a dos anillos frontales del 
mismo material. Por el parecido que tienen con una jaula de ardilla recibe ese 
nombre. 
 
Cuando se energizan estos motores absorben una corriente muy grande, 
pudiendo provocar, si la línea de alimentación es insuficiente, una caída de tensión 
apreciable, capaz de producir perturbaciones en otros receptores y aparatos de 




3.6  CONTROLADOR LOGICO PROGRAMABLE (PLC) 
 
 
Un controlador lógico programable o PLC, es toda maquina eléctrica, diseñada 
para controlar en tiempo real y en medio real y en medio industrial en procesos 
secuénciales manejo y programación puede ser realizada por personal eléctrico o 
electrónico sin conocimientos informáticos. Realiza funciones lógicas: series, 
paralelos, temporizaciones, conteos y otras más potentes como cálculos, 
regulaciones, etc. 
 
La función básica de los autómatas programables es la de reducir el trabajo del 
usuario a realizar el programa, es decir, la relación entre las señales de entrada 
que se tienen que cumplir para activar cada salida, puesto que los elementos 
tradicionales “relés auxiliares, de enclavamiento, de temporizadores, contadores” 
son internos. 
 
Controlador Lógico Programable (PLC) es un dispositivo de estado sólido, utilizado 
para el control de procesos, control de máquinas e información de procesamiento. 
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El PLC resuelve un programa almacenado en su memoria y recibe realimentación 
de dispositivos de campo de entrada y salida. 
 
El PLC lee datos de los sensores de campo, resuelve su programa y envía 
comandos de salida a los dispositivos de control en campo. El proceso de leer 
entradas, resolver el programa y controlar las salidas es repetido continuamente y 
se le conoce como "SCAN". 
 
El Controlador Lógico Programable fue originalmente construido como un sustituto 
de los paneles de control por relevadores, con la idea de tener una "secuencia 
lógica" almacenado en un programa en lugar de conexiones entre relevadores. 
Esto permite que los cambios a ser realizados en la secuencia se realizan en el 
programa, rápidamente y con un mínimo de modificaciones en el alambrado. 
 
La evolución del PLC ha continuado, y en éstos tiempos, los PLC's no únicamente 
solucionan las necesidades de remplazar relevadores, sino que permiten la 
integración de funciones tales como el control analógico, adquisición de datos, 
control de alarmas, generación de reportes y más. 
 
Los nuevos PLC's proveen la mejor opción para adquirir datos e integrar 
información desde el nivel de planta de proceso a computadoras en redes de 
comunicación local o cualquier computadora, permitiendo obtener información 




3.6.1 Funciones del PLC. El control lógico programable (PLC) procesa señales 
binarias de entrada y las convierte en señales de salida; con éstas se pueden 
controlar directamente secuencias mecánicas, procesos fabriles totales o 
parciales, etcétera. 
 
Los posibles campos de aplicación de un PLC son casi innumerables. Los 
controles lógicos programabas se utilizan hoy principalmente para las siguientes 
funciones: 
 
• Control de Procesos. En esta función, el PLC se encarga de que cada paso o 
fase del proceso sea efectuado en el orden cronológico correcto y sincronizado. 
 
• Visualización de Instalaciones. En este caso, el PLC verifica automáticamente 
ciertas condiciones de la instalación (Ej. temperaturas, presiones, niveles). 
Cuando en su comprobación, el control registra un exceso en los coeficientes 
máximos o mínimos de los parámetros, actúa de dos formas; adopta las medidas 
necesarias para evitar deterioros o desperfectos, o emite señales de aviso para el 
personal de servicio. 
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• Control de Puesta a Punto para Maquinas CNC. Las máquinas herramientas 
modernas casi siempre están dotadas de un control numérico computerizado 
(CNC). El tornero o fresador ya no pone a punto su máquina ajustando manivelas 
y tornillos. En lugar de ello, programa un control numérico computarizado. Este se 
encarga entonces de realizar automáticamente los ajustes precisos para trabajar 
la pieza correspondiente. Pero para que el CNC y la máquina herramienta se 




3.6.2 Características Generales de un Sistema Basado en PLC. Existen cinco 
características que engloban en forma total las bondades de un sistema de control 
basado en PLC’s, a continuación se da una breve descripción de cada una de 
ellas. 
 
• Modular. Esto se refiere a que el sistema de control puede ser armado con una 
serie de módulos electrónicos de varios tipos y tamaños que reflejen las 
necesidades en tamaño y función del proceso. 
 
• Escalable. Esta característica hace referencia a que una vez construido el 
sistema de control, se tiene la alternativa de que siga creciendo sin tener que 
cambiar o modificar lo ya construido, además permite incluir tecnologías nuevas 
sin tener que desechar la estructura básica existente. 
 
• Distribuido. Esto se refiere a las distribución geográfica de los equipos de 
control a lo largo de toda la planta sin perder poder de controlar el sistema en 
forma integral, para esto se utilizan unidades remotas conectadas al procesador 
principal. Esta característica permite al usuario ahorrarse materiales en la 
instalación eléctrica, cable y mano de obra, puesto que los equipos interactúan 
entre si transfiriéndose mucha información utilizando como medio de 
comunicación un cable de tres conductores en distancias máximas de hasta 3Km. 
 
• Configurables. Aquí hace referencia a la alta disponibilidad de utilizar diferentes 
tipos de módulos de entradas y salidas, así como de diferentes procesadores de 
diferentes capacidades de puntos de entradas/salidas (instrumentos) para ser 
integrados a los requerimientos del proceso. Es importante mencionar que todos 
estos equipos son configurables en base a las necesidades. 
 
• Programación Abierta. Estos sistemas son abiertos hacia el usuario, es decir, 
el usuario puede realizar las modificaciones que se crean convenientes para 
mejoras del proceso, esta característica le da al cliente la opción de no depender 
del fabricante para realizar modificaciones al sistema cuando el proceso lo 
requiera. Dos características importantes son que estos equipos pueden soportar 
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temperaturas de hasta 60 grados centígrados y porcentajes de humedad relativa 
del 90 % sin condensación. 
 
 





• Menor tiempo empleado en la elaboración de proyectos debido a que: 
o No es necesario dibujar el esquema de contactos. 
o No es necesario simplificar las ecuaciones lógicas, ya que, por lo general. 
La capacidad de almacenamiento del módulo de memoria es lo suficientemente 
grande. 
o La lista de materiales queda sensiblemente reducida, y al elaborar el 
presupuesto correspondiente eliminamos parte del problema que supone el contar 
con diferentes proveedores, distintos plazos de entrega, etc. 
• Posibilidad de introducir modificaciones sin cambiar el cableado ni añadir 
aparatos. 
• Mínimo espacio de operación. 
• Menor costo de mano de obra de la instalación. 
• Economía de mantenimiento. Además de aumentar la fiabilidad del sistema, al 
eliminar contactos móviles, los mismos PLC’s pueden detectar e indicar averías. 
• Posibilidad de gobernar varias máquinas con un mismo PLC. 
• Menor tiempo para la puesta en funcionamiento del proceso al quedar reducido 
el tiempo de cableado. 
• Si por alguna razón la máquina queda fuera de servicio, el PLC sigue siendo 
útil para otra máquina o sistema de producción. 
• Comunicaciones digitales con otros PLC´s y computadores, por ejemplo tipo 
PC para conformar sistema SCADA (HMI /MMI). 
 
 
 Inconvenientes. Como inconvenientes podríamos hablar, en primer lugar, de 
que hace falta un programador, lo que obliga a capacitar a uno de los técnicos en 
tal sentido. 
 
Pero hay otro factor importante, como el costo inicial, que puede o no ser un 
inconveniente, según las características del automatismo en cuestión. Dado que el 
PLC cubre ventajosamente un amplio espectro de aplicaciones y de reemplazo de 
la lógica cableada, es preciso conocerlo tanto en su amplitud como en sus 
limitaciones. Por tanto, aunque el costo inicial debe ser tenido en cuenta a la hora 
de decidirnos por uno u otro sistema, conviene analizar todos los demás factores 
para asegurarnos una decisión acertada. 
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3.7  RED DEVICENET 
 
 
DeviceNet es un enlace de comunicación de dispositivos industriales (tales como: 
interruptores de limite, sensores fotoeléctricos, unidades de válvulas múltiples, 
arrancadores de motores, sensores de proceso, lectores de código de barras, 
variadores de velocidad por frecuencia, paneles de visualización, e interfaces de 
operador) conectados a una red de trabajo y la eliminación de cableado físico a un 
bajo costo. 
 
La conexión directa proporciona mejoras de comunicación entre los dispositivos, 
también como el nivel de diagnostico de los dispositivos que en la mayoría de las 
instalaciones no es disponible o accesible a través del cableado de las interfaces 
de entradas y salidas. 
 
DeviceNet es una sencilla red de trabajo que reduce el costo, el tiempo de 
cableado y la instalación de los dispositivos industriales de Automatización, la cual 
proporciona la habilidad de intercambio de componentes de diferentes fabricantes 
de dispositivos industriales. 
 
DeviceNet es una red de trabajo abierta y estándar. La especificación y el 
protocolo de comunicaciones son abiertos. Uno de los buses de campo más 
utilizado para el control en tiempo real de dispositivos en los primeros niveles de 
automatización es DeviceNet, una red de aplicación internacional, y por supuesto 
europea: cumple con el Estándar Europeo Oficial EN 50323-2, que asegura la 
interconectividad con una gran variedad de equipos de otros fabricantes, aparte de 
Omron. 
 
Bus basado en CAN.  Su capa física y capa de enlace se basan en ISO 11898, y 
en la especificación de Bosh 2.0. DeviceNet define una de las más sofisticadas 
capas de aplicaciones industriales sobre bus CAN. 
 
DeviceNet fue desarrollado por Allen-Bradley a mediados de los noventa, 
posteriormente pasó a ser una especificación abierta soportada en la ODVA (Open 
DeviceNet Vendor Association), Cualquier fabricante puede asociarse a esta 
organización y obtener especificaciones, homologar productos, etc. 
 
Una red DeviceNet consiste en una rama o bus principal -de hasta 500 mts.- con 
múltiples derivaciones -de hasta 6 mts. Cada una- donde se conectan los 
diferentes dispositivos de la red. En cada red Device Net se pueden conectar 
hasta 64 nodos y cada uno puede soportar un número infinito de E/S aunque lo 
normal son 8, 16 ó 32. 
DeviceNet proporciona una red flexible y de conexión sencilla que ofrece entre sus 
beneficios más inmediatos, un control descentralizado y permite la conexión de 
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dispositivos de diferentes marcas gracias a la interoperatividad y su carácter 
abierto y estándar. Con su instalación se obtiene una reducción drástica del 
cableado, del tiempo de puesta en marcha y del coste de la instalación porque 
elimina la necesidad de recorrer largas distancias de cable. 
Las paradas de producción se minimizan ya que proporciona información de 
diagnóstico muy valiosa que permite llevar a cabo acciones preventivas y eficaces 
soluciones de los problemas, agilizando las tareas de mantenimiento y reparación. 
Además, en caso de avería de algún módulo esclavo, es posible sustituirlo en 
"caliente" sin necesidad de quitar la alimentación y en consecuencia sin tener que 
detener las comunicaciones o la instalación en sí. Por otro lado, cabe destacar su 
eficiencia en las comunicaciones ya que permite que la información de planta esté 
disponible en tiempo real al proporcionar un procesamiento de datos a alta 
velocidad, mayor seguridad de datos, un chequeo de errores eficiente y gran 
flexibilidad. 
 
3.7.1 Características y Funcionalidad 
Tabla 6. Características y Funcionalidades de una Red DeviceNet 
Tamaño de la Red de Trabajo Hasta 64 nodos 
Longitud de la Red de Trabajo Las distancias varían de acuerdo a la selección 
de la velocidad de transmisión de la Red de 
Trabajo. 
Valor en Baud Distancia 
125 Kbps 500 m (1,640 ft) 
250 Kbps 250 m (820 ft) 
500 Kbps 100 m (328 ft) 
Paquete de Datos 0-8 bytes 
Topología del Bus Lineal (trunkline/dropline); Señal y Alimentación 
en el mismo cable de Red. 
Dirección del Bus De Dispositivo a Dispositivo con Multireparto de 
Datos (uno para todos); Multi-Maestro y en 
algunos casos Maestro / Esclavo; configuración 
por Sondeo o por Cambio de Estado (sobre la 
base de sus Excepciones) 
Características del Sistema Sustitución de dispositivos y retiro de los mismos 




3.7.2 Beneficios del Protocolo de Comunicación 
 
• Intercambio de datos Dispositivo-a-Dispositivo en el cual cualquier producto 
DeviceNet pueda producir y consumir mensajes. 
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• Operaciones Maestro/Esclavo definidas como un verdadero subconjunto punto 
a punto. 
• Un producto DeviceNet puede llegar a ser como un Cliente o un Servidor o 
ambos. 
• Una red de trabajo DeviceNet puede tener hasta 64 identificadores de control 
de medio de acceso (Media Access Control Identifiers o MAC ID's (direcciones de 
nodos)). Cada nodo puede soportar un número infinito de entradas y salidas. Él 
numero de entradas y salidas típicas para actuadores de válvulas neumáticas son 
16 o 32. 
 
3.8  PROTOCOLO MODBUS 
 
 
Modbus es un protocolo de comunicaciones situado en el nivel 7 del Modelo OSI, 
basado en la arquitectura maestro/esclavo o cliente/servidor, diseñado en 1979 
por Modicon para su gama de controladores lógicos programables (PLC’s). 
Convertido en un protocolo de comunicaciones estándar de facto en la industria, 
es el que goza de mayor disponibilidad para la conexión de dispositivos 
electrónicos industriales. Las razones por las cuales el uso de Modbus es superior 
a otros protocolos de comunicaciones son: 
 
• es público  
• su implementación es fácil y requiere poco desarrollo  
• maneja bloques de datos sin suponer restricciones  
 
Modbus permite el control de una red de dispositivos, por ejemplo un sistema de 
medida de temperatura y humedad, y comunicar los resultados a un ordenador. 
Modbus también se usa para la conexión de un ordenador de supervisión con una 
unidad remota (RTU) en sistemas de supervisión adquisición de datos (SCADA). 
Existen versiones del protocolo Modbus para puerto serie y Ethernet 
(Modbus/TCP). 
 
Existen dos variantes, con diferentes representaciones numéricas de los datos y 
detalles del protocolo ligeramente desiguales. Modbus RTU es una representación 
binaria compacta de los datos. Modbus ASCII es una representación legible del 
protocolo pero menos eficiente. Ambas implementaciones del protocolo son serie. 
El formato RTU finaliza la trama con un suma de control de redundancia cíclica 
(CRC), mientras que el formato ASCII utiliza una suma de control de redundancia 
longitudinal (LRC). La versión Modbus/TCP es muy semejante al formato RTU, 
pero estableciendo la transmisión mediante paquetes TCP/IP. 
 
Modbus Plus (Modbus+ o MB+), es una versión extendida del protocolo que 
permanece propietaria de Modicon. Dada la naturaleza de la red precisa un 
coprocesador dedicado para el control de la misma. Con una velocidad de 1 Mbit/s 
57 
en un par trenzado sus especificaciones son muy semejantes al estándar EIA/RS-
485 aunque no guarda compatibilidad con este. 
 
Cada dispositivo de la red Modbus posee una dirección única. Cualquier 
dispositivo puede enviar órdenes Modbus, aunque lo habitual es permitirlo sólo a 
un dispositivo maestro. Cada comando Modbus contiene la dirección del 
dispositivo destinatario de la orden. Todos los dispositivos reciben la trama pero 
sólo el destinatario la ejecuta (salvo un modo especial denominado "Broadcast"). 
Cada uno de los mensajes incluye información redundante que asegura su 
integridad en la recepción. Los comandos básicos Modbus permiten controlar un 
dispositivo RTU para modificar el valor de alguno de sus registros o bien solicitar 
el contenido de dichos registros. 
 
Existe gran cantidad de modems que aceptan el protocolo Modbus. Algunos están 
específicamente diseñados para funcionar con este protocolo. Existen 
implementaciones para conexión por cable, wireless, SMS o GPRS.  
 
 
3.9  COMUNICACIÓN ETHERNET 
 
 
Ethernet es el nombre de una tecnología de redes de computadoras de área local 
(LANs) basada en tramas de datos. El nombre viene del concepto físico de ether. 
Ethernet define las características de cableado y señalización de nivel físico y los 
formatos de trama del nivel de enlace de datos del modelo OSI. Ethernet se refiere 
a las redes de área local y dispositivos bajo el estándar IEEE 802.3 que define el 
protocolo CSMA/CD, aunque actualmente se llama Ethernet a todas las redes 
cableadas que usen el formato de trama descrito más abajo, aunque no tenga 
CSMA/CD como método de acceso al medio. 
 
La norma IEEE 802.3 basada en la red Ethernet de Xerox se ha convertido en el  
método más extendido para interconexión de computadores personales en redes 
de proceso de datos. En la actualidad se vive una auténtica revolución en cuanto a 
su desplazamiento hacia las redes industriales.  Es indudable esa penetración.  
Diversos buses de campo establecidos como Profibus, Modbus etc. han adoptado 
Ethernet como la red apropiada para los niveles superiores.  En todo caso se 
buscan soluciones a los principales inconvenientes de Ethernet como soporte para 
comunicaciones industriales: 
 
• El intrínseco indeterminismo de Ethernet se aborda por medio de topologías 
basadas en conmutadores.  En todo caso esas opciones no son gratuitas. 
 
• Se han de aplicar normas especiales para conectores, blindajes, rangos de 
temperatura etc. La tarjeta adaptadora Ethernet empieza a encarecerse cuando se 
la dota de robustez para un entorno industrial 
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Parece difícil que Ethernet tenga futuro a nivel de sensor, aunque puede aplicarse 
en nodos que engloban conexiones múltiples de entrada-salida. 
 
Como conclusión Ethernet está ocupando un área importante entre las opciones 
para redes industriales, pero parece aventurado afirmar, como se ha llegado a 




3.10 COMUNICACION SERIAL  
 
La comunicación serial es un protocolo muy común (no hay que confundirlo con el 
Bus Serial de Comunicación, o USB) para comunicación entre dispositivos que se 
incluye de manera estándar en prácticamente cualquier computadora. La mayoría 
de las computadoras incluyen dos puertos seriales RS-232. La comunicación 
serial es también un protocolo común utilizado por varios dispositivos para 
instrumentación; existen varios dispositivos compatibles con GPIB que incluyen un 
puerto RS-232. Además, la comunicación serial puede ser utilizada para 
adquisición de datos si se usa en conjunto con un dispositivo remoto de muestreo.  
El concepto de comunicación serial es sencillo. El puerto serial envía y recibe 
bytes de información un bit a la vez. Aun y cuando esto es más lento que la 
comunicación en paralelo, que permite la transmisión de un byte completo por vez, 
este método de comunicación es más sencillo y puede alcanzar mayores 
distancias.  
Típicamente, la comunicación serial se utiliza para transmitir datos en formato 
ASCII. Para realizar la comunicación se utilizan 3 líneas de transmisión: (1) Tierra 
(o referencia), (2) Transmitir, (3) Recibir. Debido a que la transmisión es 
asincrónica, es posible enviar datos por una línea mientras se reciben datos por 
otra. Existen otras líneas disponibles para realizar handshaking, o intercambio de 
pulsos de sincronización, pero no son requeridas. Las características más 
importantes de la comunicación serial son la velocidad de transmisión, los bits de 
datos, los bits de parada, y la paridad. Para que dos puertos se puedan 
comunicar, es necesario que las características sean iguales. 
 
RS232, RS422, RS423 y RS485 son los métodos de series de comunicación para 
ordenadores y dispositivos. RS232 es sin duda la más conocida interfaz, porque 
esta interfaz serie se aplica en casi todos los ordenadores disponibles en la 
actualidad. Pero algunas de las otras interfaces son sin duda interesantes, ya que 
puede utilizarse en situaciones en las que no es apropiado RS232.  
 
RS232 es una interfaz para conectar un DTE, equipos terminales de datos a un 
DCE, el equipo de comunicación de datos a una velocidad máxima de 20 Kbps 
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con una longitud máxima de cable de 50 pies. Esto es suficiente en los viejos 
tiempos en que casi todos los equipos de computación fueron conectados usando 
módems, pero poco después la gente comenzó a buscar las interfaces capaces de 
uno o más de lo siguiente:  
 
• DTE conectarse directamente sin necesidad de módems  
• Conectar varios DTE's en una estructura de red  
• Capacidad para comunicarse en distancias más largas  
• Capacidad de comunicarse en una comunicación más rápida tasas  
 
RS485 es el más versátil estándar de comunicación en la serie estándar definido 
por la EIA, ya que se comporta bien en todos los cuatro puntos. Esa es la razón 
por la RS485 es actualmente ampliamente utilizado en la interfaz de comunicación 
de adquisición de datos y control de aplicaciones en las que múltiples nodos se 
comunican entre sí. 
 
 
3.10.2 Estándar RS-232. RS-232 (Estándar ANSI/EIA-232) es el conector serial 
hallado en las PCs IBM y compatibles. Es utilizado para una gran variedad de 
propósitos, como conectar un ratón, impresora o modem, así como 
instrumentación industrial. Gracias a las mejoras que se han ido desarrollando en 
las líneas de transmisión y en los cables, existen aplicaciones en las que se 
aumenta el desempeño de RS-232 en lo que respecta a la distancia y velocidad 
del estándar. RS-232 está limitado a comunicaciones de punto a punto entre los 
dispositivos y el puerto serial de la computadora. El hardware de RS-232 se puede 
utilizar para comunicaciones seriales en distancias de hasta 50 pies. 
 
 
3.10.3 Estándar RS-485. RS-485 (Estándar EIA-485) es una mejora sobre el     
RS-422 porque incrementa el número de dispositivos de 10 a 32 y define las 
características eléctricas necesarias para asegurar adecuadamente los voltajes de 
señales bajo la carga máxima. Con el incremento en esta capacidad, se puede 
crear redes de dispositivos conectados a un solo puerto serial RS-485. La 
inmunidad al ruido y la gran capacidad hacen que RS-485 sea la conexión serial 
preferida en aplicaciones industriales que requieren diversos dispositivos 
distribuidos en red a una PC o algún otro controlador para colección de datos, 
HMI, u otras operaciones. RS-485 es un gran conjunto de RS-422; por lo tanto, 
todos los dispositivos RS-422 pueden ser controlados por RS-485. Se puede 











La medición y el control en la industria son muy importantes, tanto desde el punto 
de vista del funcionamiento correcto del proceso como de la consideración del 
balance adecuado entre costes y producto final (relación calidad/precio). 
 
El control automático de procesos industriales es hoy en día una actividad 
multidisciplinar, en la que hay que tener en cuenta aspectos técnicos (electrónica, 
informática de sistemas, etc.), científicos (investigación de nuevos criterios y 
materiales, etc.) y económicos (mejora de los márgenes comerciales sin perder 
calidad y competitividad). 
 
En una red industrial coexisten equipos y dispositivos de todo tipo, los cuales 
suelen agruparse jerárquicamente para establecer conexiones lo más adecuadas 
a cada área. De esta forma se definen cuatro niveles dentro de una red industrial o 
como también podríamos llamar un sistema de control distribuido (DCS), ya que 
en el también consta  de niveles de control, que  están vinculados con el fin de 
ejecutar conjuntamente tareas complejas con un máximo de efectividad y una 
elevada optimización en el uso de los recursos. 
 
• Nivel de gestión: es el nivel más elevado y se encarga de integrar los niveles 
siguientes en una estructura de fábrica e incluso de múltiples factorías. Las 
máquinas aquí conectadas suelen ser estaciones de trabajo que hacen de puente 
entre el proceso productivo y el área de gestión, en el cual se supervisan las 
ventas, stocks, etc. Se emplea una red de tipo LAN (Local Area Network) o WAN 
(Wide Area Network). 
 
En este nivel se define la estrategia de la producción en relación con el análisis de 
las necesidades del mercado y se formulan previsiones de producción a largo 
plazo. Sobre estas previsiones, se planifica la producción en el nivel anterior. 
 
En este cuarto nivel se utilizan estaciones de trabajo, que permiten simular 
estrategias de producción e intercambiar datos con otros departamentos 
vinculados, además de establecer posibles cambios en ingenierías de los 
procesos. 
Es un nivel con enfoques más mercantiles, los ordenadores en este nivel están 
especializados en gestión y almacenamiento de datos, además de estar 
vinculados mediante la red de comunicación correspondiente a sus respectivas 
aplicaciones. 
 
• Nivel de control: se encarga de enlazar y dirigir las distintas zonas de trabajo. A 
este nivel se sitúan los autómatas de gama alta y los computadores dedicados al 
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diseño, control de calidad, programación, etc. Se suele emplear una red de tipo 
LAN. 
 
Esta interfase (con cualquiera de sus nombres) de un DCS facilita la coordinación 
de las diferentes células existentes en el nivel inferior, a la vez que supervisa y 
controla toda un área, permitiendo obtener una visión más amplia de lo que se 
está ejecutando en la planta.  
 
En este nivel se produce también un análisis pormenorizado de los datos 
generados en  niveles inferiores y se producen los descartes definitivos. Además 
se aplican los criterios más exigentes de control de calidad y se planifica la 
producción a medio y corto plazo. 
 
• Nivel de campo y proceso: se encarga de la integración de pequeños 
automatismos (autómatas compactos, multiplexores de E/S, controladores PID, 
etc.) dentro de sub-redes o "islas". En el nivel más alto de estas redes se suelen 
encontrar uno o varios autómatas modulares, actuando como maestros de la red o 
maestros flotantes. En este nivel se emplean los buses de campo. 
 
Suele denominarse generalmente de control y regulación. En este nivel se 
encuentra la interface de operaciones de cada uno de los procesos controlados. 
 
Esta interface permite al operador observar el estado del proceso y programar los 
elementos vinculados a él, individualmente si ello es necesario. Los autómatas 
(PLC’s) ubicados en este nivel suelen ser de prestaciones más elevadas, dotados 
de módulos de comunicaciones industriales (buses de campo), además de sus 
funcionalidades características. Por otro lado, los ordenadores irán equipados con 
tarjetas a modo de interface, que permitirán la relación adecuada con el entorno.  
 
Ambos equipos “extraen” los datos más significativos del nivel inferior mediante los 
puentes de comunicaciones adecuados (gateway o bridge) y los ponen a 
disposición de la interface de operaciones. La interface de operaciones permite al 
operador ver datos del proceso en cualquier formato. 
 
En este segundo nivel nos encontramos con las celdas o células, vinculadas a los 
diferentes procesos (cada una a uno, normalmente) y en ellas se pueden producir 
los primeros descartes de productos a raíz de las anomalías detectadas. 
 
• Nivel de E/S: es el nivel más próximo al proceso. Aquí están los sensores y 
actuadores, encargados de manejar el proceso productivo y tomar las medidas 
necesarias para la correcta automatización y supervisión. 
 
Este nivel es el denominado de planta o proceso y es el que físicamente se 
encuentra en contacto con el entorno a controlar, tal como su nombre indica. 
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Para maximizar los beneficios de un DCS, en este nivel se utilizan sensores, 
actuadores y módulos de E/S de los denominados “inteligentes” y que 
generalmente están basados en microprocesadores (regulación digital). Este tipo 
de elementos son muy flexibles, permitiendo modificar tanto el control como los 
cambios requeridos en el proceso, además de ofrecer una fácil ampliación en caso 
necesario. Inclusive, los módulos de E/S pueden manejar varios lazos de control, 
ejecutar algoritmos específicos, proporcionar alarmas, llevar a cabo secuencias 
lógicas y algunos cálculos y estrategias de control altamente interactivas. 
 
Los sensores, transductores, actuadores y demás instrumentos de análisis 
incluidos en este nivel, se encargan de comunicar las condiciones del proceso al 
sistema de control por un lado, y por otro, ajustan el proceso de acuerdo con las 
órdenes recibidas desde el sistema de control, del mismo nivel o superior. En el 
primer caso tendríamos los sensores y transductores e instrumental de campo y 
en el segundo los actuadores. 
 
La coordinación de todos estos elementos se hace, bien mediante un bus de 
campo, bien mediante un bus de dispositivos. La conexión de los actuadores y 
sensores al resto de la red industrial se hará directamente al bus de comunicación 
o a los módulos de E/S, dependiendo de las posibilidades de comunicación que 
posean. A su vez, los módulos de E/S pueden ser unidades de pequeños 
autómatas, siendo estos los que integrarán las comunicaciones necesarias. 
 
 
Figura 11. Estructura Jerárquica de la Comunicaciones Industriales 
 
 
Fuente RUBIANO, Andrés Felipe; GIRALDO, Gina Lorena. Red Industrial [en línea]. Bogota, D.C.: 









Para la Gerencia de Acueducto y Alcantarillado de las Empresas Municipales de 
Cali (EMCALI) ,el bombeo de Agua Residual y de Agua Lluvia, se encuentra 
dividido de acuerdo a la ubicación en que se encuentren las estaciones, ya sea la 
zona sur o la zona norte. 
 
La totalidad de las estaciones de bombeo es 8, en las cuales se comprenden 5 
plantas de bombeo para agua residual y 3 plantas de bombeo para agua lluvia. 
Entre las estaciones que realizan el proceso de evacuación de aguas lluvias se 
encuentran Brisas de los Alamos y Guaduales.  
 
En general estas estaciones son las encargadas de impulsar el agua que llega a 
ellas hacia las riveras del río, lagunas, o si se da el caso hacia otras estaciones, lo 
anterior depende de la ubicación en que se encuentre la estación. 
Para el proceso de evacuación de aguas residuales esta difiere en que se hace 
hacia la  Planta de Tratamiento de Agua Residual (PTAR-C). 
 
 
4.1 ESTACION DE BOMBEO GUADUALES 
 
La estación de guaduales se encuentra ubicada en la Cra 9N # 72A - 00 y 
pertenece a la zona norte. Esta planta se alimenta de agua lluvia, pero a raíz de 
que al canal de acceso llegan basuras depositadas por los habitantes aledaños al 
sector, en muchas ocasiones estas aguas se les deben dar un trato similar al de 
las aguas residuales (agua mixta), cuando llegan al canal de entrada.  
 
Estas aguas llegan por acción de gravedad a través de un colector, son 
bombeadas y posteriormente descargadas hacia la rivera baja del río Cali. 
 
Tiene una capacidad de bombeo de 8m3/seg. divididos para cada bomba en 
2m3/seg. de agua lluvia cada una. 
 
Esta planta es alimentada eléctricamente a 13200 voltios, que por medio de 
transformadores de potencia se rebajan, a 4160 voltios para el funcionamiento de 






4.1.1 Sectores Estación de Bombeo. Actualmente la planta se encuentra divida 
en los siguientes sectores: 
 
• Canal de Acceso: Canal de llegada de las aguas lluvias el cual desemboca al 
Pozo o canal de entrada que alimenta a la estación. 
 
• Pozo o Canal de Entrada: Pozo en el cual desembocan las aguas que llegan 
del canal de acceso. Este cuenta con un sistema de dos conductos, uno que va al 
tubo de descarga por gravedad, y el otro que va al pozo de succión. 
 
• Rejillas: Sistema encargado de retener basuras que llegan al canal de entrada, 
impidiendo que lleguen al pozo de succión y al tubo de descarga. 
 
• Pozo de Succión Agua lluvia: lugar en donde se encuentran las bombas no 
sumergibles que succionan el agua. 
 
• Cuarto de Maquina y Control: Lugar donde se localizan, accionamientos y 
sistemas de control de la estación. 
 
• Tuberías de Salida o Descarga: Lugar donde desemboca el agua lluvia que va 
hacia la rivera baja del Río Cali. 
 
• Rastrillo Electromecánico: Sistema utilizado para remover de basuras 
acumuladas en las diferentes rejillas. 
 
A continuación se observa la ubicación de los motores y bombas que se encargan 
de bombear el agua lluvia o mixta que llega por canal abierto, también se puede 
observar la distribución de espacio que tiene cada sector como lo es el pozo de 
succión y el canal de entrada. 
 
La respectiva ubicación de los diferentes sectores por los que se encuentra 




















4.1.2 Análisis del Proceso de Bombeo. Las aguas lluvias que vienen por el canal 
de acceso de 1.2m de diámetro, ingresan al canal de entrada de 300 m3, dentro de 
este se encuentra un sistema de dos conductos uno que va al tubo de descarga 
por gravedad, el cual permite evacuar de forma mas rápida el agua cuando el 
pozo de entrada se encuentra en un nivel alto, y el otro que va al pozo de succión, 























Siempre que el agua pase por estos dos conductos, cada uno se encuentra con 
una rejilla de acero, cuya separación es de 3.5 cm. de espesor para el conducto 
que va hacia el pozo de succión, y una separación de 20 cm. de espesor para el 
tubo de descarga por gravedad; estas rejillas evitan el ingreso de basuras que 
















Con el fin de que no se acumulen basuras en la rejilla que va dirigida al pozo de 
succión, que impidan el flujo del agua, se utiliza un rastrillo electromecánico, el 




















El agua que llega al pozo de succión se puede decir que es agua mixta, pues 
aunque ya no presenta materiales sólidos contaminantes, lleva consigo residuos 











La absorción de aguas en el pozo de succión se hace a través de bombas y 
motores que se adecuan de acuerdo al flujo de entrada. El bombeo de agua lluvia 
se hace por medio de cuatro bombas no sumergibles que desplazan el agua por 
medio de conductos individuales de 36 pulgadas de diámetro hacia la rivera baja 
del río Cali, actualmente solo se encuentran en funcionamiento tres bombas, ya 
que una de las bombas presento fallas y se encuentra en mantenimiento. 
 
 




A continuación se puede observar el proceso mencionado anteriormente, 
mediante el siguiente diagrama de bloques del proceso (Figura 21) 
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 Instrumentos Utilizados para Llevar Acabo el Proceso de Bombeo de Agua 
Lluvia. Para el bombeo de agua lluvia, esta planta cuenta con los siguientes 
equipos: 
 
• Cuatro motores AC de 250 HP, los cuales se encuentran ubicados sobre las 
bombas (Tabla 7) 
• Cuatro bombas no sumergibles ubicadas en el pozo de succión de aguas 
lluvias de pozo húmedo (Tabla 8). 
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Tabla 7. Placa de Características de los Motores de Agua Lluvia. 
 
Marca U.S Electrical Motors 
HP 250 
PH 3 
Voltaje 4160 V 
Corriente 42 A 
Frecuencia 60 Hz 
R.P.M 580 
Temperatura 40 ºC 
Conexión Arranque Directo 
 
 






Tabla 8. Placa de Características de Bombas de Agua Lluvia. 
 











Tabla 9. Placa de Características de Bombas de Achique. 
 
Marca U.S. MOTORS 





4.1.3 Inventario de Instrumentos. La estación de bombeo cuenta con una 
determinada instrumentación donde la mayoría se encuentra por fuera de servicio 
y los que están en buen estado no son tenidos en cuenta a raíz de ciertos factores 
que dificultan el mejor desempeño de la planta.  
 
En la tabla 10 se muestra los diferentes instrumentos que hay en la planta con sus 








Tabla 10. Instrumentación Actual de la Planta (Guaduales). 
 
 
Fuente: GARCIA LOPEZ, Mario. Inventario estación de bombeo Guaduales. Cali, 2004 Empresas 
Municipales de Cali (EMCALI). Departamento de Bombeo, Gerencia de Acueducto y Alcantarillado. 
 
 
La información de la tabla anterior fue verificada mediante las visitas que se 




4.1.4 Operación Actual de la Estación. El proceso comienza con  la entrada de 
agua lluvia al canal de acceso el cual desemboca en el canal de entrada, este es 
una especie de piscina en la cual el operador debe tener en cuenta el nivel de 
agua que hay en ella, este nivel debe estar por encima del mínimo nivel de 
bombeo, para así encender los motores , antes del encendido de las bombas el 
operador debe observar la cantidad de basuras o sólidos que se encuentran 
suspendidos en las rejillas para así realizar la limpieza respectiva por medio del 
rastrillo electromagnético con el fin de evitar un mal funcionamiento o daño en las 
bombas.  
Instrumento  Marca Modelo Serie Tipo 
Sens 
Estado Rango  Infor.Tecn Observaciones 
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El operario chequea permanentemente la compuerta de chapaleta de 1.80 mts en 
la descarga al río  con el fin de que esta no permita el ingreso del agua del río al 
sistema en crecientes. 
 
Debido a que el flujo de entrada es variable dependiendo de la hora del día o de la 
temporada en que se presente mayor tormenta el operador debe observar si es 
necesario realizar un proceso de bombeo con los 4 motores y bombas o solo las 
que se requiera para la evacuación del agua. 
 
Periódicamente el operario lubrica los motores de agua lluvia, con el fin de evitar 
daños mecánicos en el motor. El Paro y arranque de los motores se hace por 
medio de swiches ON/OFF. 
 
Los motores y bombas respectivas son rotados semanalmente para evitar un 
desgaste único en cada uno de estos, esto quiere decir que si el motor1 trabaja 
durante la primera semana del mes, el motor2 lo hará la siguiente semana y así 
sucesivamente con los demás motores, esto siempre y cuando el flujo haya sido 
constante, ya que si el nivel aumenta es necesario encender los demás motores. 
Este motor quedara encendido si el nivel vuelve a su normalidad. Si algún motor 
falla es reemplazado por otro, con el fin de no suspender el proceso de bombeo. 
 
Para el buen funcionamiento de las bombas el operario revisa  si el ruido es 
normal en  el momento de su funcionamiento, de acuerdo a su experiencia, para 
darse cuenta de una posible falla. 
 
A continuación se observa el siguiente diagrama de Flujo, el cual describe el 
encendido y apagado manual de los motores de la estación de bombeo de 



















Figura 25. Encendido y Apagado Actual de Bombas (Guaduales) 
 
76 
4.1.5 Variables de Operación que Llevan a Cabo el Proceso.  En la siguiente 
tabla se observa las diferentes variables que son medidas durante el proceso de 
bombeo, se describe cada uno de los lugares donde es necesario hacer la 
medición y los rangos de operación de cada variable, cabe resaltar que la 
medición de flujo no se tiene en cuenta en esta estación ya que actualmente no se 
cuenta con ningún dispositivo que cumpla esta función. 
 
 
Tabla 11. Variables de operación Actual de la Planta (Guaduales) 
 
Variable Lugar de Medición Rango de Operación 
Nivel Después de las rejillas 4-5 mts 
Voltaje Motores de agua lluvia 4160V 
Corriente Motores de agua lluvia 42A 
 
 
4.1.6 Problemas Y Falencias. La estación de bombeo de Guaduales fue evaluada 
teniendo la información del proceso, funcionamiento e instrumentación en la 
planta, la cual se obtuvo por medio de visitas en reiteradas ocasiones y por 
información obtenida y suministrada por la empresa. 
 
Para la valoración de la planta se hizo énfasis en los siguientes puntos: 
 
• Comunicación: Esta estación no cuenta con ningún tipo de comunicación 
PC – PLC o PLC - PLC ni MODEM para la adquisición y envió de datos de las 
variables que intervienen en el proceso. 
 
• Control y Monitoreo: Esta estación cuenta con un Controlador Lógico 
Programable (PLC) Allen Bradley – SLC 500, para las alarmas y control de los 
transmisores de nivel, este es ya un equipo obsoleto, por lo que se requiere un 
dispositivos de una tecnología mas avanzada para optimizar el rendimiento y el 
monitoreo que se quiere hacer desde la otra planta. 
 
• Instrumentación: Esta estación no cuenta con una instrumentación optima 
par la medición de las variables, ya que no se encuentran instalados medidores de 
flujo, el medidor de nivel es un equipo que se encuentran ya obsoleto en el área 
industrial, por lo tanto se requiere plantear la instrumentación necesaria para la 








4.2 ESTACION DE BOMBEO BRISAS DE LOS ALAMOS 
 
La estación de bombeo ubicada en la calle 75C Norte entre avenidas 2a y 2a A de 
la urbanización Brisas de los álamos 1, y pertenece a la zona norte. Esta planta se 
alimenta de agua lluvia, pero a raíz de que al canal de acceso llegan basuras 
depositadas por los habitantes aledaños al sector, en muchas ocasiones estas 
aguas se les deben dar un trato similar al de las aguas residuales (agua mixta), 
cuando llegan al canal de entrada.  
 
Estas aguas llegan por acción de gravedad a través de un colector, son 
bombeadas y posteriormente descargadas hacia la rivera baja del río Cali. 
Tiene una capacidad de bombeo de 4.5m3/seg divididos para cada bomba en 
1.5m3/seg. de agua lluvia cada una. 
 
Esta planta es alimentada eléctricamente a 13200 voltios, que por medio de 
transformadores de potencia se rebajan, a 460 voltios para el funcionamiento de 
cada uno de los motores y a 120 voltios para circuitos auxiliares. 
 
Su funcionamiento controlado desde la sub-estación eléctrica permite operarlas 
tanto manual como automáticamente. 
 
 
4.2.1 Sectores Estación de Bombeo 
 
• Canal de Acceso: Canal de llegada de las aguas lluvias por conducto cerrado 
el cual desemboca al canal de entrada que alimenta a la estación. 
 
• Canal de Entrada: Pozo en el cual desembocan las aguas que llegan del canal 
de acceso. Este cuenta con un sistema que va directamente al pozo de succión. 
 
• Rejillas: Sistema encargado de retener basuras que llegan al canal de entrada, 
impidiendo que lleguen al pozo de succión. 
 
• Pozo de succión Agua lluvia: lugar en donde se encuentran las bombas no 
sumergibles que succionan el agua. 
 
• Cuarto de Maquina y Control: Lugar donde se localizan, accionamientos y 
sistemas de control de la estación. 
 
• Tuberías de Salida o Descarga: Conductos cerrados en donde desemboca el 





A continuación se observa los diferentes sectores en los que se encuentra dividida 
la estación de brisas de los álamos, a diferencia de la estación de guaduales el 
canal de acceso de esta estación es cerrado por lo que presenta menos basuras y 
residuos sólidos que la planta de bombeo de Guaduales. 
 
 





4.2.2 Análisis del Proceso de Bombeo. Las aguas lluvias o aguas negras que 
llegan por conducto cerrado a canal de acceso de 1.2m de diámetro el cual es 
alimentado por el sistema de alcantarillado del sector de Brisas de los Álamos, 
ingresan al pozo o canal de entrada de 200m3, dentro de este se encuentra un 
sistema  que va directamente al pozo de succión, en el cual el agua es dirigida 
















Figura 28. Pozo o Canal de Entrada (Brisas de los Álamos) 




Antes de que el agua pase al pozo de succión se encuentra con una rejilla de 
acero, cuya separación es de 3.5 cm. de espesor esta rejilla evita el ingreso de 
basuras que puedan causarle daño a las bombas como por ejemplo (cavitación) y 















Para que no se acumulen basuras en la rejilla que va dirigida al pozo de succión, e 
impidan el flujo del agua, se utiliza un rastrillo manual, similar a una escoba, esta 
limpieza se hace por parte el operario en forma manual, sin embargo cabe resaltar 
que mediante este instrumento se dificulta la limpieza ya que hay parte muy bajas 
en la rejilla en donde no llega el rastrillo.  
 
El agua que llega al pozo de succión se puede decir que es agua mixta, pues 
aunque ya no presenta materiales sólidos contaminantes, lleva consigo residuos 
muy pequeños los cuales la rejilla no alcanza a retener. 
 
 




La absorción de aguas en el pozo de succión se hace a través de bombas y 
motores que se adecuan de acuerdo al flujo de entrada. El bombeo de agua lluvia 
se hace por medio de tres bombas no sumergibles que desplazan el agua por 
medio de conductos individuales de 36 pulgadas de diámetro hacia la rivera baja 
del río Cali, actualmente solo se encuentran en funcionamiento dos bombas, ya 
que una de las bombas presento fallas y se encuentra en mantenimiento. 
 
 





El proceso mencionado anteriormente se puede observar en el siguiente diagrama 
de bloques (Figura 32)  
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 Instrumentos Utilizados para Llevar Acabo el Proceso de Bombeo de        
Agua Lluvia. Para el bombeo de agua lluvia, esta planta cuenta con los siguientes 
equipos: 
 
• Tres  motores AC de 60HP, los cuales se encuentran ubicados sobre las 
bombas de succión (Tabla 12) 
• Tres bombas ubicadas en el pozo de succión de aguas lluvias (Tabla 13). 
 
 





Tabla 12. Placa de Características de los Motores de Agua Lluvia. 
 




Corriente 76 A 
Frecuencia 60 Hz 
R.P.M 1175 
Temperatura 40 ºC 



















Tabla 13. Placa de Características de Bombas de Agua Lluvia. 
 
Marca DELTA-DELFINI 
Flujo 1.5 m3/seg. 
Modelo BAC-050B-V  
 
 
4.2.3 Inventario de Instrumentos. Como se observa en la siguiente tabla la 
estación de Brisas de los Álamos no cuenta con ningún equipo instrumental para 
registrar las variables que se tienen en cuenta en la estación de Guaduales por 
este motivo es necesario definir toda la instrumentación necesaria para registrar 
las variables relacionadas con el proceso. 
 
 
Tabla 14. Instrumentación Actual de la Planta (Brisas de los Alamos). 
 
Instrumento Marca Modelo Serie Tipo 
Sens 













4.2.4 Operación Actual de la Estación. El proceso de operación de esta planta es 
muy similar a la de la estación de guaduales ya que todo el proceso empieza con 
la entrada de agua al canal de acceso el cual desemboca en el canal de entrada 
de agua lluvia, este pozo es mas pequeño que el de las estación de guaduales, 
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pues solo se bombea el agua procedente del el barrio álamos. Para el 
funcionamiento de los motores, este pozo debe estar por encima del mínimo nivel 
de bombeo, antes del encendido de las bombas el operador debe observar la 
cantidad de basuras o sólidos que se encuentran suspendidos en las rejillas para 
así realizar la limpieza respectiva. Cabe resaltar que en esta planta no se cuenta 
con el rastrillo electromecánico por lo que  se dificulta la limpieza en las rejillas, ya 
que esta se hace de forma manual por medio de un rastrillo de mango largo (unos 
3.5 mts) con el fin de extraer todo lo posible en las rejillas así como las maderas 
que flotan en el foso. 
 
Periódicamente el operario lubrica los motores de agua lluvia, con el fin de evitar 
daños mecánicos en el motor, estos son refrigerados por aceite y auto ventilación. 
 
El operario chequea  permanentemente los avisos de alarma, efectuando una 
prueba manual  de las sirenas de control de niveles tanta para el nivel máximo 
como para el nivel mínimo, con el fin de que para cualquier eventualidad en horas 
de la madrugada, están avisen para su control, también supervisa  
permanentemente la compuerta de chapaleta de 1.80 mts en la descarga al río del 
sistema pluvial  con el fin de que esta no permita el ingreso del agua del río al 
sistema en crecientes. 
 
Los motores y bombas respectivas son rotados semanalmente para evitar un 
desgaste único en cada uno de estos, esto quiere decir que si el motor1 trabaja 
durante la primera semana del mes, el motor2 lo hará la siguiente semana y así 
sucesivamente con los demás motores, esto siempre y cuando el flujo haya sido 
constante, ya que si el nivel aumenta es necesario encender los demás motores. 
Este motor quedara encendido si el nivel vuelve a su normalidad. Si algún motor 
falla es reemplazado por otro, con el fin de no suspender el proceso de bombeo. 
 
Debido a que no se tiene un monitoreo sobre las bombas y el estado en que se 
encuentran  el operario revisa  si el ruido es normal en  el momento de su 
funcionamiento, de acuerdo a su experiencia, para darse cuenta de un posible 
falla. 
 
A continuación se observa el siguiente diagrama de Flujo, el cual describe el 
encendido y apagado manual de los motores de la estación de bombeo de Brisas 



















4.2.5 Variables de Operación que Llevan a Cabo el Proceso 
 
 
Tabla 15. Variables de operación Actual de la Planta (Brisas de los Alamos) 
 
Variable Lugar de Medición Rango de Operación 
Nivel Después de las rejillas 4-5 mts 
Voltaje Motores de agua lluvia 460 V 
Corriente Motores de agua lluvia 76 A 
 
 
En la anterior tabla se observa las diferentes variables que son medidas durante el 
proceso de bombeo, se describe cada uno de los lugares donde es necesario 
hacer la medición y los rangos de operación de cada variable, para la medición de 
nivel el operario se basa en una marca que se encuentra escrita sobe la pared en 
el pozo de succión, la medición de voltaje y corriente se realiza de forma manual 
ya que no se tiene algún dispositivo que registre la medida como el Multilin que 
tiene la estación de Guaduales. 
 
 
4.2.6 Problemas Y Falencias. La estación de bombeo de Brisas de los Álamos 
fue valorada teniendo en cuenta la información del proceso, funcionamiento e 
instrumentación en la planta, la cual se obtuvo por medio de visitas en reiteradas 
ocasiones y por información obtenida y suministrada por la empresa. 
 
Para la valoración de la planta se hizo énfasis en los siguientes puntos: 
 
• Comunicación: Esta estación no hay ningún tipo de comunicación PC – PLC o 
PLC - PLC ni MODEM para la adquisición y envió de datos de las variables que 
intervienen en el proceso. 
 
• Control y Monitoreo: Esta estación no cuenta con un Controlador Lógico 
Programable (PLC) A, el cual es útil para las alarmas y control de los 
transmisores, debido a esto es necesario definir  un dispositivo con tecnología 
avanzada para optimizar el rendimiento y el monitoreo que se quiere hacer desde 
la planta. 
 
• Instrumentación: Esta estación no cuenta con una instrumentación optima par 
la medición de las variables, ya que no se tienen equipos para la medición de 
nivel, flujo, temperatura por lo que es necesario definir toda la instrumentación 










5.1 VARIABLES QUE INTERVIENEN EN EL PROCESO 
 
 
A continuación se evaluaran los requerimientos de cada una de las plantas, con el 
fin de proponer un sistema de instrumentación que cumpla con los objetivos 
establecidos. 
 
Las siguientes variables serán medidas para establecer un control y monitoreo 
adecuado de las estaciones. 
 
• Nivel : Esta variable debe ser medida con el fin de llevar un registro de cuando 
se deben encender o apagar los motores, ya que a cada motor le corresponderá 
encenderse en determinado nivel, es decir, cada vez que aumente el nivel de agua 
lluvia en la estación en un rango establecido se encenderán los motores en 
cascada, con el fin de bombear el agua que ha esta estación llega y evitar un 
posible desbordamiento. 
 
• Flujo: Esta variable debe ser sensada con el fin de tener un registro de cuanta 
agua ha sido bombeada en la estación durante un tiempo establecido. El registro 
de esta variable va ligada con la medición de los niveles de agua en la estación, 
ya que dependiendo del flujo que llega a la estación, así mismo van ha aumentar o 
a disminuir los niveles de agua, ya a partir de esto se encenderán o apagaran los 
motores. 
 
• Temperatura : Esta variable debe ser medida con el fin de proteger los motores 
y bombas, evitando un calentamiento que les produzca daños. El rango de 
temperatura que se maneja es de 20ºC y 100ºC para ambas estaciones. 
 
• Voltaje : La alimentación de cada uno de los motores debe medirse a la 
entrada para mayor protección de estos, en la estación de guaduales se maneja 
un voltaje para la alimentación de los motores de 4160V y en la estación de Brisas 
de los Álamos 460V. 
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• Corriente : Se debe de medir con el fin de evitar una sobrecarga en los 
motores, además para asegurarse de que estos trabajen bajo su potencia de 
trabajo nominal, debe ser medida con el fin de verificar si alguno de los motores se 
encuentra en corto con alguna de sus fases. Los motores de la estación de 
bombeo de Guaduales manejan una corriente de 42A y de 76A para la estación de 
bombeo de Brisas de los Álamos. 
 
 
Las variables mencionadas anteriormente son las más importantes dentro del 
proceso de bombeo por lo que no se tuvo en cuenta variables como la humedad, 
vibración, posición entre otras, debido a que la variación de estas no afecta el 
desarrollo del proceso. 
 
El propósito de sensar estas variables se hacen con el fin de tener un registro de 
operación y funcionamiento de cada una de las estaciones, y a partir de esto 
obtener datos que a futuro servirán para proponer un sistema de mantenimiento 
preventivo y correctivo. 
 
A través de un sistema de control y monitoreo, estas variables podrán ser 
evaluadas, local y remotamente, ya sea desde otra estación de bombeo como 
Floraría. 
 
Con esta propuesta el operario podrá intervenir en la medición de  todas las 
variables para poder tener un mejor criterio de operación y no depender 
exclusivamente del comportamiento de una sola de ellas. 
 
El sistema de control debe tener la opción de ser operado por mandos abiertos a 
criterio del operador, también debe tener la opción ser manejado desde el PLC, 
aclarando que se tiene que realizar la programación respectiva de este.  
 
El sistema deberá manejarse desde una interfase hombre-maquina (HMI) remota 
o si es el caso desde un mando local, con el fin de que el diseño quede asequible 














5.2 REQUERIMIENTOS DE LAS ESTACIONES DE BOMBEO 
 
 
Debido a que la estación de Bombeo de Guaduales en comparación con la 
estación de Bombeo de Brisas de los Álamos, realiza un proceso de bombeo más 
eficiente y cuenta con una mayor cantidad de dispositivos que permiten este 
proceso, se debe realizar un análisis individual de cada una de las variables con 
que se trabajan en este proyecto. 
 
A continuación se realizara un análisis indicando cada una de las variables, de las 
cuales se desea tener una medida, indicando también los sectores de la planta en 
que es necesario ser medidas y en donde se ubicaran los equipos: 
 
 
5.2.1 Estación De Bombeo Guaduales. Para satisfacer las necesidades de 
operación  de la estación de guaduales es necesario instalar y ubicar ciertos 
equipos en lugares estratégicos para tener un óptimo control sobre los actuadores 
(motores). Los dispositivos a escoger deben presentar poca variabilidad ante el 
proceso, por lo que deben ser totalmente lineales. 
 
A continuación se mencionara la ubicación y características de las variables y del 
equipo necesario para la medición de la misma. 
 
 
 Nivel . El dispositivo que se necesita para medir el nivel debe ser un 
transmisor tipo ultrasónico o radar el cual evite en lo posible el contacto con el 
agua, dado a que este liquido contiene sólidos aceites y ácidos que llegan por el 
canal de acceso y que son bastantes corrosivos y pueden afectarla medida, es 
decir, no asegurarían una optima medición. 
 
Actualmente la estación de guaduales transmisor de nivel tipo ultrasónico marca 
Bunkerts ubicado en el pozo de succión, este dispositivo es necesario 
reemplazarlo ya que se encuentra en estado no favorable para realizar la 
medición, este se encuentra conectado al SLC- 500 que hay en la en la estación 
con el fin de activar las alarmas, una desventaja de este transmisor de nivel es 
que no posee un modulo para la visualización lo que dificulta al operario llevar una 
medida del nivel presente en la estación. 
 
 
Esta variable debe ser medida en las siguientes secciones de la planta: 
 
• Pozo o Canal de Entrada: En este lugar se medirá el nivel ya que a el es 
donde llega todo el flujo de agua lluvia proveniente del Canal de Acceso, esto se 
hace con el fin de evitar el desbordamiento del canal. Se realizara la medición de 
nivel en este lugar con el fin de realizar una comparación con el nivel del pozo de 
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succión y así saber si las rejillas presentan obstrucción de sólidos que impidan el 
flujo continuo hacia estos pozos. 
 
El equipo que se utilizara para la medición de nivel en este lugar, se vera expuesto 
a    todas las condiciones ambientales presentes es decir lluvia, viento, sol, etc. 
Este  equipo estará a la interperie, debido a que la medición se hará en un canal 
abierto. 
 
Este transmisor debe estar ubicado sobre una base firme a un metro (1m) por 
encima de la altura del canal, con el fin de evitar vibraciones que afecten la 
medida, y también evitar que el equipo tenga algún contacto con el agua, este 
equipo debe estar protegido contra el polvo y la corrosión. 
 
• Pozo de Succión: En este lugar debe medirse el nivel de agua lluvia con el fin 
de tener una medida y así mismo encender o apagar el número de motores para la 
evacuación del agua. Esta medida se comparara con la medida del pozo o canal 
de entrada para saber en que momento las rejillas presentan alta retención de 
sólidos y así evitar que las bombas caviten por falta de agua. 
 
Las condiciones en las que trabajara el transmisor son similares a las del 
transmisor  del pozo o canal de entrada, por tal motivo el sensor a utilizar estará 
expuesto a las mismas condiciones ambientales ya mencionadas. 
 
El transmisor que se requiera instalar debe tener un display para la visualización 
de la  medida registrada. El sensor debe estar instalado sobre una base firme a 
un metro por encima de la altura del pozo. 
  
 
 Voltaje y Corriente . El voltaje y la corriente deben ser medidos sobre el nivel 
de tensión que alimentan los motores, con el fin de encender y apagar estos 
actuadores siempre y cuando se cumplan los requerimientos para la operación de 
ellos. 
 
Actualmente la estación de Guaduales, cuenta con un equipo para la medición de 
estas variables llamado Multilin de la marca General Electric (figura 32), se cuenta 
con cuatro de estos equipos, cada uno para la medición individual de corriente y 
voltaje de cada motor, ya que el funcionamiento de estos es totalmente 
independiente el uno del otro, el voltaje con que se alimenta los motores de esta 













El equipo Multilin esta conformado por un LCD en el cual el operador visualiza la 
variable medida en el campo, esta ubicado en el cuarto de maquinas, dentro de un 
armario, los cuales están expuestos al polvo. 
   
Mediante este dispositivo se detectan las posibles fallas en los motores los cuales 
pueden dañar o deteriorar el correcto funcionamiento de estos. 
 
Cabe resaltar que estos dispositivos se encuentran en óptimo estado y 
funcionamiento, por lo que no hay necesidad de realizar un cambio de estos 
equipos, ya que son bastante eficientes y cumplen con los requisitos para la 
operación de la estación de  bombeo guaduales. 
 
 
 Flujo. La medición de flujo se realizara en el canal de acceso con el fin de 
registrar la cantidad de líquido que llega a la estación de bombeo y así tener una 
medida de la cantidad de metros cúbicos bombeados por la estación en un tiempo 
determinado. La estación de bombeo Guaduales experimenta un flujo no superior 
a los 8 m3/s cuando todas las bombas de agua lluvia se encuentran trabajando a 
su máximo caudal. 
 
Normalmente se ha visto que en otras estaciones de bombeo, la medida de flujo 
es tomada en la tubería de descarga, teniendo en cuenta que en la gran mayoría 
de estas estaciones, todos los conductos que salen de las bombas, llegan a una 
sola cámara de descarga. Lo ideal para la estación de bombeo de Guaduales 
seria realizar la medida de flujo en las tuberías de descarga que salen de cada 
bomba, pero la gran diferencia en esta estación es que son conductos 
individuales, por lo que seria necesario colocar cuatro transmisores de flujo, uno 
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por cada tubería de salida, lo que seria muy costoso para la empresa comprar 
tantos dispositivos. 
 
Debido a este problema, en nuestro diseño tomamos la opción de ubicar  el 
transmisor de flujo en el canal de entrada, el cual tomara medida de todo el flujo 
entrante a la estación. 
 
Actualmente en la estación de Guaduales no se cuenta con ningún dispositivo 
para medir el flujo bombeado por la estación, de acuerdo a lo especificado 
anteriormente el dispositivo que se adecua a los requerimientos de la estación y 
de la empresa, debe ser un transmisor  de tipo ultrasónico basado en la medición 
de efecto Doppler por velocidad y área del canal para así obtener una medida del 
flujo que esta llegando a la planta. 
  
La ubicación de este dispositivo será en el canal de entrada, por lo que el sensor 
que realizara la medida estará sumergido, expuesto a sólidos, aceites y ácidos 
que son bastante corrosivos, este estará sujeto a una barra de hierro, la cual 
permite al  operario retirar el sensor en caso de que este requiera una limpieza, 
cuando el sensor este sumergido totalmente el brazo en el que esta sobrepuesto 
tendrá una guía para que no permita el giro de este y así tomar la medida, cabe 
resaltar que esta guía debe de estar   bien sumergida de manera que evite que el 
sensor choque con sólidos, ya que esto podría afectar el dispositivo y la medida, el 
transmisor estará fuera del canal de entrada conectado al sensor de flujo este 
transmisor estará expuesto a la corrosión y polvo.  
 
 
 Temperatura.  La temperatura debe sensarse en los motores, en el estator 
debido a que por medio de esta medida podemos darnos cuenta de las siguientes 
fallas: 
 
• Estator mal conectado 
• Contacto entre arrollamientos y masa 
• Tensión demasiado elevada 
• Tensión demasiado baja 
• Corto circuito entre fases 
• Falla en una fase 
• Poca ventilación 
• Exceso de carga 
 
Actualmente la estación de bombeo de Guaduales no  cuenta con ningún 
dispositivo  para la medición de temperatura en los motores,  La medición debe 
realizarse en el acople de las bombas con los motores con el fin de que en el 
momento que se presente cavitación en la bombas o fricción en este acople, los 
motores y las bombas no sufran daño alguno, el valor medido de temperatura se 
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visualizara a través del equipo Multilin que la estación tiene. 
 
En la siguiente tabla se especifican los rangos y ubicaciones de los equipos que 
se necesitan en la estación de bombeo de Guaduales para el sensado de 
variables requeridas del proyecto. 
 
 
Tabla 16. Ubicación y Rangos de Operación para los Transmisores En La Estación 





Pozo o Canal de 
Entrada 
Pozo de Succión 
de Agua Lluvia 
Cuarto de Maquinas 
Nivel  
 
Sensor ubicado a 
1 metro por 
encima de 
máximo nivel que 
puede tener la 
planta que es de 
5 mts 
Sensor ubicado a 1 
metro por encima 
de máximo nivel 
que puede tener la 
planta que es de 5 
mts 
 
Flujo Canal abierto 
de 36” 
   
Voltaje    4160V motores de 
agua lluvia 
Corriente    Motores de agua 
lluvia , 42A , 350HP 
Temperatura    Estator de todos los 




5.2.1 Estación De Bombeo Brisas De Los Alamos.  La estación de bombeo Brisas 
de los Álamos realiza un proceso de bombeo muy similar a la estación de bombeo 
Guaduales, sin embargo en la estación de Brisas de los Álamos no se cuenta con 
equipos para la medición de la variables que lo requieran, por este motivo es 
necesario definir casi toda la instrumentación en la planta, de forma que el 
operario tenga valores exactos de medida en el instante de operación de la 
estación. 
 
Para satisfacer las necesidades de operación  de la estación de Brisas de los 
Álamos es necesario instalar y ubicar ciertos equipos en lugares estratégicos para 
tener un óptimo control sobre los actuadores (motores). Los dispositivos a escoger 
deben presentar poca variabilidad ante el proceso, por lo que deben ser 
totalmente lineales. 
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A continuación se mencionara la ubicación y características de las variables y del 
equipo necesario para la medición de la misma. 
 
 
 Nivel. Las condiciones de operación para la medición de esta variable se 
definió de manera similar  a la de la estación de guaduales, ya que es necesario 
realizar la medición de nivel antes y después de las rejillas, con el fin de comparar 
estos niveles y en base a esto encender las bombas, y saber si se presenta 
obstrucción en las rejillas, cabe aclarar que en esta estación debido a que el fluido 
llega por canal cerrado no trae consigo gran cantidad de sólidos. 
 
Como se menciono anteriormente la estación de Brisas de los Álamos no cuenta 
actualmente con ningún equipo que registre la medida de nivel en los pozos, el 
operario se basa en una medida escrita sobre las paredes de el pozo de succión, 
por tal motivo  el dispositivo que se necesita para medir el nivel debe ser un 
transmisor tipo ultrasónico o radar el cual evite en lo posible el contacto con el 
agua, dado a que este liquido contiene sólidos y en algunas ocasiones aceites o 
ácidos que llegan por el canal de acceso y que son bastantes corrosivos y pueden 
afectarla medida , es decir, no asegurarían una optima medición . 
 
Esta variable debe ser medida en las siguientes secciones de la planta 
 
• Pozo o Canal de Entrada: En este lugar se medirá el nivel ya que a el es 
donde llega todo el flujo de agua lluvia proveniente del Canal de Acceso el cual es 
cerrado, esto se hace con el fin de evitar el desbordamiento del canal. Como se 
menciono  en los requerimientos para la estación de Guaduales, la medición de 
nivel en este lugar con el fin de realizar una comparación con el nivel del pozo de 
succión y así saber si las rejillas presentan obstrucción de sólidos que impidan el 
flujo continúo hacia estos pozos. 
 
El equipo que se utilizara para la medición de nivel en este lugar, se vera expuesto 
a todas las condiciones ambientales presentes es decir lluvia, viento, sol, etc. Este 
equipo estará a la interperie, debido a que la medición se hará en un canal abierto. 
 
Este transmisor debe estar ubicado sobre una base firme a un metro (1 m) por 
encima de la altura del canal, con el fin de evitar vibraciones que afecten la 
medida, y también evitar que el equipo tenga algún contacto con el agua, este 
equipo debe estar protegido contra el polvo y la corrosión. 
 
• Pozo de Succión: En este lugar debe medirse el nivel de agua lluvia con el fin 
de tener una medida y así mismo encender o apagar el número de motores para la 
evacuación del agua. Esta medida se comparara con la medida del pozo o canal 
de entrada para saber en que momento las rejillas presentan alta retención de 
sólidos y así evitar que las bombas caviten por falta de agua. 
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Las condiciones en las que trabajara el transmisor son similares a las del 
transmisor del pozo o canal de entrada, por tal motivo el sensor a utilizar estará 
expuesto a las mismas condiciones ambientales ya mencionadas. 
 
El transmisor que se requiera instalar debe tener un display para la visualización 
de la  medida registrada. El sensor debe estar instalado sobre una base firme a 
un metro por encima de la altura del pozo. 
  
 
 Voltaje y Corriente. Actualmente la estación de Brisas de los Álamos, no 
cuenta con un equipo para la medición de estas variables, por lo que se requiere 
dispositivos para la medición individual de corriente y voltaje de cada motor, ya 
que el funcionamiento de estos es totalmente independiente el uno del otro. 
 
El voltaje y la corriente deben ser medidos sobre la tensión que alimentan los 
motores el cual es de 480v, manejan una corriente 42A, esta medición se hace 
con el fin de encender y apagar estos actuadores siempre y cuando se cumplan 
los requerimientos para la operación de ellos. 
 
Este equipo debe tener la capacidad de proteger los motores de posibles fallas las 
cuales puedan dañar o deteriorar el correcto funcionamiento de estos, debe estar 
conformado por un LCD en el cual el operador vera visualizado la variable medida 
en el campo, esta ubicado en el cuarto de maquinas, dentro de un armario, los 
cuales están expuestos al polvo. 
 
Mediante este dispositivo se podrán detectar las posibles fallas en los motores los 
cuales pueden dañar o deteriorar el correcto funcionamiento de estos.  
 
Cada motor debe tener su respectivo equipo de medición ya que como se 
menciono anteriormente el funcionamiento de cada uno de estos es independiente 
el uno del otro además mediante este equipo se podrá obtener un diagnostico de 
fallas que experimenten los motores, como sobretensiones, caídas de voltaje y 
corrientes de sobrecarga. 
 
 
 Flujo.  Actualmente en la estación de Brisas de los Álamos no se cuenta con 
ningún dispositivo para medir el flujo bombeado por la estación, de acuerdo a los 
requerimientos de la estación y de la empresa, debe ser un transmisor  de tipo 
ultrasónico, que realice la medición en un canal recto, basado en la medición de 
efecto Doppler por velocidad y área del canal para así obtener una medida del 
flujo se esta bombeando en la planta. 
 
Debido a que en la estación de brisas de los Álamos se realizara un cambio en la 
infraestructura, la medición de flujo se realizara en un canal abierto que se piensa 
construir y al cual llega toda la descarga de agua de las bombas, de esta manera 
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se registraría la cantidad de flujo bombeado en la estación en un tiempo 
determinado. El transmisor de flujo estará ubicado fuera de pozo de succión a 
unos 6 metros de distancia de los sensores y dos metros de distancia del 
controlador lógico programable en donde el operador podrá visualizar la medida 
correspondiente, este equipo estará expuesto a polvo y corrosión.  La estación de 
bombeo brisas de los Álamos experimenta un flujo no superior a los 6 m3/s cuando 
todas las bombas de agua lluvia se encuentran trabajando a su máximo caudal, 
esto quiere decir que por cada bomba el máximo flujo bombeado será de 2m3/s 
 
 
 Temperatura.  La temperatura debe sensarse en los motores, en el estator 
debido a que por medio de esta medida podemos darnos cuenta de las siguientes 
fallas: 
 
• Estator mal conectado. 
• Contacto entre arrollamientos y masa. 
• Tensión demasiado elevada. 
• Tensión demasiado baja. 
• Corto circuito entre fases. 
• Falla en una fase. 
• Poca ventilación. 
• Exceso de carga. 
  
El rango de temperatura que manejan los motores de esta estación es el mismo 
que el de la estación de guaduales 20º-100ºC, La medición de temperatura debe 
hacerse sobre los tres motores que actualmente se encuentran en funcionamiento 
en la estación de brisas de los álamos, esta variable también debe medirse en el 
acople de las bombas con los motores de agua lluvia para que en el momento en 
que haya cavitación en las bombas o fricción en este acople, las bombas o el 
motor no sufran daños. 
 
Las RTD que se necesitan para la medición de esta variable deben instalarse 
dentro del motor, además esta variable medida debe poder visualizarse mediante 
un modulo o algún dispositivo, el cual puede ser el mismo que se encarga de la 
medición de voltaje y corriente, como en la planta de Guaduales en la cual estas 
variables (voltaje, corriente, temperatura) se visualizan a través del equipo Multilin 
marca General Electric. 
 
En la siguiente tabla se especifican los rangos y ubicaciones de los equipos que 
se necesitan en la estación de bombeo de Brisas de los Álamos para el sensado 






Tabla 17. Ubicación y Rangos de Operación para los Transmisores en la Estación 





Pozo o Canal de 
Entrada 
Pozo de Succión 
de Agua Lluvia 
Cuarto de Maquinas 
Nivel  
 
Sensor ubicado a 
1 metro por 
encima de 
máximo nivel que 
puede tener la 
planta que es de 
4.5 mts 
Sensor ubicado a 1 
metro por encima 
de máximo                                                                   
nivel que puede 
tener la planta que 
es de 4.5 mts 
 
Flujo Sensor 
ubicado en el 
canal de 
salida que se 
piensa 
construir con 





   
 
Voltaje    460V motores de 
agua lluvia 
Corriente    Motores de agua 
lluvia , 75A , 60HP 
Temperatura    Estator de todos los 




5.2.2 Diagrama De Flujo Para El Control De Las Variables A Medir En Las  
Estaciones De Bombeo.  Mediante el diagrama de flujo se puede observar la 
forma en que se encenderán los motores y bombas con los que cuenta cada 
planta, este encendido se realizara teniendo en cuenta las mediciones que se 
registran por parte de los transmisores (nivel, flujo, temperatura) que se definirán 
en la planta. 
 
Como se puede observar en el diagrama de flujo la primera medición que se toma 
es la de nivel en los pozos de succión, este con el fin de que se accionen o 
apaguen los motores necesarios para realizar el bombeo. 
 
Para el encendido de los motores, se asigno unos niveles de operación en los 
pozos de succión de la estación de bombeo de guaduales y brisas de los Álamos, 
de acuerdo a este nivel los motores se irán encendiendo en cascada 
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contrarrestando el flujo de entrada. La asignación de nivel para cada motor se 
puede observar en la tabla 18. El nivel de agua en el pozo de succión , debe ser 
comparado con el nivel de agua en el canal de entrada con el fin de que el 
operador este informado sobre el estado de las rejillas, ya que si la diferencia de 
nivel entre el pozo de succión y el canal de entrada es muy grande, el sistema 
propuesto indicara una alarma sobre represamiento de grandes sólidos en las 
rejillas, por lo que se hace uso del rastrillo electromecánico en la estación de 
Guaduales, en la estación de brisas de los Álamos se realizaría de forma manual, 
ya que no cuenta con esta maquina. La medición de nivel debe realizarse 
continuamente en el pozo de succión y en canal de entrada de ambas plantas. 
 
 
Tabla 18. Asignación de Niveles Para Cada Motor 
 
GUADUALES POZO DE SUCCION 
MOTOR1  0.9 m – 1.25 m 
MOTOR2 1.25 m – 2.50 m  
MOTOR3  2.50 m – 3.75 m 
MOTOR4  3.75 m – 5.00 m 
BRISAS DE LOS ALAMOS POZO DE SUCCION 
MOTOR1  0.9 m – 1.5 m 
MOTOR2  1.5 m – 3.00 m 
MOTOR3  3.00 m –  4.50 m 
 
 
Luego de verificar el nivel en cada uno de los pozos (succión, canal de entrada) se 
verifica el voltaje y corriente sobre el motor que se accionara, esta medición se 
realiza con el fin de saber si las condiciones de operación de el motor son optimas 
para funcionar, en caso de que no se cumplan, el sistema activara una alarma 
indicando que el motor no cumple con la condiciones para operar. 
 
Después de que ya han sido accionados los motores y las bombas se procede a 
realizar la medición de temperatura sobre estos mismos, esta medición se realiza 
en el acople del motor con la bomba y en el rotor de cada motor, esto debe 
medirse constantemente, ya que si la temperatura se excede del rango de 
operación el sistema indica una alarma que puede ser a causa de un exceso de 
temperatura en los puntos mencionados anteriormente esto causaría que el 
sistema saque de funcionamiento el motor que se encuentra en funcionamiento. 
 
Para el control de los motores de definió un diagrama de control para el encendido 
de estos (Diagrama de Bloques 5) y otro para el control y monitoreo  de los 
actuadores cuando se encuentres en funcionamiento (Diagrama de Bloques 6) 
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dentro de las dos estrategias se definieron las posibles alarmar que pueden 
suceder dentro del proceso. 
 
En los diagramas de control que se observaron, las mediciones de nivel, voltaje, 
corriente y temperatura en pozos deben hacerse al mismo tiempo, con el fin de 
que en el momento en que una de estas se encuentre fuera del rango establecido 
el actuador o motor salgan de servicio. Estas variables se seguirán midiendo aun 
cuando los motores se encuentren apagados, para así brindar información al 
operador de las condiciones en que se encuentran estos. 
 
La programación del dispositivo de control no hace parte del proyecto, por lo que 
esta tarea será designada por la empresa a otra persona. 
 
 
Tabla 19. Cuadro de Alarmas 
 
Nivel alto en canal de 
entrada 
alto voltaje en cada motor Alta temperatura en acople 
de bomba con motor 
Nivel alto en el pozo de 
succión 
bajo voltaje en cada motor Alta temperatura en estator 
de cada motor 
Nivel bajo en el pozo de 
succión 
 alto corriente en cada motor Alta temperatura en el 
cojinete del motor 
Obstrucción de rejillas bajo corriente en cada motor  
 
Las alarmas que se observan en este cuadro son  las que se mencionan en los 
diagramas de flujo para el control y monitoreo de las variables que se manejan en 
las estaciones bombeo de guaduales y brisas de los Álamos. 
 
Mediante la medición de las variables (nivel, flujo, temperatura, voltaje, corriente) y 
actuadores se tendrá información detallada de las posibles fallas que se puede 
presentar en el proceso de bombeo, ya que mediante las alarmas mencionadas 
anteriormente el sistema dará aviso al operador de las fallas que se pueden estar 
presentado, realizando un fuerte y exhaustivo control sobre todas las variables que 
















Figura 38. Propuesta Para El Control De Los Motores En Marcha 
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6. DEFINICIÓN DE LOS EQUIPOS PARA EL DISEÑO DEL SISTEMA DE 
AUTOMATIZACIÓN EN LAS ESTACIONES DE BOMBEO  
 
 
Para llevar a cabo el objetivo de nuestro proyecto, es necesario definir los equipos 
que requiere cada estación, estos se definirán de acuerdo a los requerimientos 
mencionados en el capitulo anterior, los cuales se definieron de acuerdo a cada 
variable que necesitaba ser medida en los diferentes sectores de cada una de las 
estaciones. 
  
En este capitulo se plantearan dos estrategias de instrumentación, las cuales se 
definirán de acuerdo al tipo de comunicación que tengan los equipos y que la 
empresa requiera. 
 
Se debe tener en cuenta para esto, el tipo de comunicación que utilizan los 
equipos ya existentes en las estaciones de bombeo, y plantear nuevos equipos 
que sean compatibles con este tipo de comunicación, ya que si los equipos ya 
existentes son aun útiles para el proceso, no será necesario cambiarlos.  Una de 
las estrategias es con los equipos existentes, que tienen una comunicación 
análoga 4 – 20 mA y la otra con nuevos dispositivos con comunicación DeviceNet. 
 
 
6.1 ESTRATEGIA ANALOGA 4 – 20 mA 
 
Para el diseño de esta estrategia se tuvieron en cuenta las características que 
deben cumplir los instrumentos para satisfacer los requerimientos mencionados en 
el capitulo anterior. 
 
Los aspectos específicos que se evaluaron en cada uno de los equipos para su 
respectiva selección de acuerdo a cada una de las variables fueron su rango de 
operación, el tipo de sensor, las diferentes normas de protección y alimentación 
que requieren estos equipos, entre otros. 
 
A continuación se mencionaran los equipos que son requeridos para la medición 
de variables  en las estaciones de bombeo, se dará a conocer las características 
de estos,  se realizara una comparación entre los que mas se adecuan para suplir 
la medición que sea  necesaria. 
 
6.1.1 Nivel. Para la medición de nivel se buscaron diferentes equipos que 
cumplieran con los  requerimientos mencionados en el capitulo 5, mediante estos 
equipos se puede tener un óptimo desempeño en el proceso de control y 
monitoreo en las estaciones de bombeo de agua lluvia. Las características de 
estos equipos serán mencionadas  en la tabla 20
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Tabla 20. Cuadro Comparativo de Transmisores de Nivel 
DESCRIPCION NECESIDADES EQUIPO 1 EQUIPO 2 EQUIPO 3 
FABRICANTE   SONDAR GREYLINE KAB INSTRUMENTS 
MODELO  Sondar2000  SLT32 KAB XP 
CARACTERISTICAS      
Tipo de Transmisor Tipo ultrasónico o radar  Ultrasonido Ultrasonido Ultrasonido 
Salida 4 - 20 mA  4-20mA 4-20mA 4-20mA 
Capacidad de 
canales 
Un transmisor de uno o 
dos canales de salida. 
Doble canal Un canal de medida Doble canal 
Rango Nivel mínimo : 1m 
Nivel máximo: entre 4m 
y 5m 
0.3m-10m 2 mm (0.08") 
 
Por encima de 15m 
para sólidos y líquidos 
Frecuencia No Aplica -3db 42kHz 42kHz 
Sensor : -20°C a 
+70°C 
-40°F a 150°F   Temperatura de 
Operación 
No Aplica 
Controller: -20°C a 
+50°C 
(-40°C a 65°C) 
Controller :-20ºC to 
+50 ºC 
Exactitud No es relevante este 
Factor. Aplica a 0.2% a 
0.3% 
0.3% 0.25% 0.25% 






Indicación LCD en el cual se 
pueda visualizar la 
variable medida en 
campo. 
LCD de 40 caracteres 
en 2 líneas 
LCD alfanuméricos 
1 x 16 caracteres 
Display 128 x 64 
grafico 
Sensor: IP68 Método de 
protección 
IP 65, IP 68, IP 66 
entradas de chorros de 
agua y polvo Controller: IP65 
NEMA4X (IP 66) 
 
IP65 
Cable del sensor Una extensión máxima 
de cable entre 15m y 
30m 





Atmosférica Por encima de 2 Bar 20 psi (1.35 bar) 
máximo 
 
Aplicaciones  Pozo o Canal abierto Canales Abiertos, 
canales Cerrados, 
tanques 
Canales Abiertos Canales Abiertos 
Alimentación 110VAC - 220VAC  90 o 260VAC 15VA  
o opcional 12/24VDC 
200-260VAC 50/60Hz, 
12VDC (battery 
power) o 24VDC 
110VAC o 220VAC o 
24VDC 







 Criterios De Selección Equipos.  En la Tabla 20 se observa una comparación 
de los diferentes equipos, los cuales de acuerdo a sus características 
mencionadas, cumplen con los requerimientos de la estaciones de bombeo, la 
mayoría de estos equipos tienen características similares, sin embargo solo uno 
cumple con todos los requerimientos de las estaciones. 
 
Teniendo en cuenta las características mencionadas de los equipos, se decidió 
trabajar con el transmisor de nivel Sondar2000, ya que cumple con todas las 
características necesarias para medir la variable con  los requerimientos 
mencionados en el capitulo 5. 
 
Una gran ventaja de este equipo es que cuenta con 2 canales de medida 
independientes, los cuales serian ubicados para medir niveles de agua lluvia en el 
canal de acceso y en el pozo de succión de las respectivas estaciones de 
bombeo. Este equipo permite observar aparte del nivel de líquido presente en los 
dos canales, la diferencia que estos presentan, lo cual no poseen los otros 
equipos esto es de gran utilidad para el operario en caso de que el sistema de 
control propuesto se encuentre fuera de servicio. 
 
De acuerdo con las especificaciones mencionadas anteriormente, este transmisor  
al ser ubicado fuera del canal de acceso estaría a la interperie, expuesto al polvo, 
chorros de agua a baja presión entre otras condiciones, es por esto que este 
transmisor cuenta con un método de protección (IP65) donde esta protegido 
contra las condiciones ya mencionadas cumpliendo así con este requerimiento. 
 
Este dispositivo cuenta con una menor exactitud en comparación de los equipos 
Greyline y Kab instrument, debido a que en el proceso de bombeo, el factor 
exactitud no es muy relevante, ya que un incremento o un desfase de esta medida 
no afectarían las condiciones del proceso.  
 
Este equipo cuenta también con una extensión máxima de cable de 200m, el cual 
nos permite una adecuada ubicación de los sensores a partir del lugar en donde 
estará ubicado el transmisor, esto es de gran ventaja pues no se tendría 
restricción alguna para la ubicación de estos en la estación.  
 
La estación de Guaduales cuenta actualmente con un medidor de nivel ultrasónico 
de marca Bunker ubicado en el pozo de succión este se encuentra en servicio, 
pero es necesario realizarle limpieza y calibración, este equipo no cuenta con un 
sistema de visualización el cual permita al operario mostrar la variable medida en 
campo, es un equipo viejo y obsoleto por lo que requiere ser retirado. 
 
Para la estación de Guaduales  se necesita un transmisor de nivel Sondar 2000, el 
cual estará ubicado fuera del pozo o canal de entrada, los sensores estarán 
ubicados en el pozo de succión y el canal de entrada en donde se encarga de 
realizar la medición de nivel de ambos pozos.  
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Para la estación de Brisas de los Alamos se hará uso del mismo transmisor de 
nivel Sondar 2000, este estará ubicada cerca del proceso y no muy distante de los 
sensores, con el fin de evitar altas impedancias que afecten la medida. 
 
Los sensores estarán ubicados uno en el pozo o canal de entrada y el otro en el 
pozo de succión, donde registrara la variable medida. 
 
El código específico para el transmisor de nivel de la estación de Guaduales es, 
S2-8012F-NP y para el transmisor de nivel ubicado en la estación de Brisas de los 
Álamos es S2-8S10F-NP para mayor información sobre este equipo ver ANEXO 1. 
  
 
6.1.2 Flujo. En el mercado existen diversos tipos de medidores de flujo o caudal. 
Para llevar a cabo la selección de un equipo específicamente, es necesario 
conocer algunos criterios que se deben tener en cuenta como son: en que rango 
se va a medir, que tan exacto se requiere que sea el equipo, con que tipo de fluido 
se va a trabajar, y por ultimo si el dispositivo a elegir requiere de algún tipo de 
calibración. 
 
La medición de flujo implico la búsqueda de una gran cantidad de equipos, los 
cuales  no todos trabajan bajo el mismo principio de operación, se encontró 
diferentes tipos de elementos de flujo entre los que se encuentran medidores de 
caudal por ultrasonido, el cual fue el escogió para medir esta variable en las 
estaciones. 
 





















Tabla 21. Cuadro comparativo de transmisores de Flujo Análogos 
DESCRIPCION NECESIDADES EQUIPO 1 EQUIPO 2 
FABRICANTE   GREYLINE SENSOR PRODUCTS 
MODELO  AVFM-II MAINSTREAM 
    
CARACTERISTICAS     
Tipo Ultrasónico  Ultrasónico  Ultrasónico  
Metodo Área - Velocidad Área - Velocidad Área - Velocidad 
Salida 4 – 20 mA 4 - 20 mA 4 - 20 mA 
Rango 0.05 - 5m/seg Velocidad 0.1 to 20 ft/sec 
(0.03 to 6.2 m/sec) 
 
Velocidad 10 mm/S a 
5m/S. 
 
Tipo de Fluido Líquidos con 
partículas suspendidas 
Sólidos, líquidos con 
partículas suspendidas 
cualquier líquido que contenga 
burbujas o sólidos en 
suspensión, aun en cantidades 
ínfimas 
Frecuencia No Aplica   
Temperatura de 
operación 
No Aplica -5° a 140°F (-20° a 60°C) -20ºC a +80ºC 
Exactitud 2% a 3% Nivel:±0.25%   Velocidad: 
±2% 
 ± 2% a 3% 
Indicación LCD en el cual se 
pueda visualizar la 
variable medida en 
campo. 
largo 4 digito LCD;16 dígitos 
alfanuméricos 
Grandes caracteres  LCD. Se 
puede configurar para 
La mayoría de las unidades 
utilizadas en ingeniería. 
Método de protección* IP 65, IP66, IP68 NEMA4X (IP 66) IP 65 , IP 68 
Diámetro de Tubería* 30 pulgadas Minimum Head: 1 in (25.4 
mm). Maximum Head: 15 ft. 
(4.57 m) 
150mm a 3 m de diámetro. 
Material de Tubería* Concreto. Todos  
Aplicaciones  Aguas Residuales y 
Aguas Lluvias con 
sólidos o partículas. 
Aguas Residuales, 
sedimentos, líquidos, aguas 
Negras. 
Aguas Residuales Para líquidos, 
desde aguas "limpias" hasta 
aguas negras no tratadas. 
Alimentación 120v-220v 200-250VAC 50/60Hz o 9-
36VDC 
 200-250VAC 50/60Hz  24 V DC 
(18 a 30 V) 
Entrada auxiliar: 12 V 
200-250VAC 
Comunicación RS 232 RS232 o RS485 RS232 
Cable del sensor 15 mts Máxima extensión (150m) 
sumergible (30m) 
(10 m) Standard máxima 
extensión (500m) 





 Criterios De Selección Equipos.  De acuerdo a la Tabla 21, los equipos que 
se establecieron para la medición de flujo en los canales, utilizan un método de 
operación de área/velocidad, se realizo la comparación entre estos dos equipos 
ya que no se encontraron más transmisores de flujo que basaran su principio de 
funcionamiento en este método.  
 
Este método consiste en la medición del caudal en cursos de agua, mediante la 
determinación de la velocidad del flujo de agua en cierto número de puntos de la 
sección transversal. 
 
Se decidió trabajar con transmisor de flujo marca GREYLINE AVFM-II (para mayor 
información de este equipo ver ANEXO 2), este dispositivo tiene muchas 
características similares al transmisor de flujo marca Sensor Products, sin 
embargo el Greyline cuenta  con mayor exactitud y rango de medición que este. 
 
Una gran ventaja de este equipo es que cuenta con un método de protección 
Nema4x en el cual el equipo puede ubicarse en exteriores e interiores, hermético a 
la lluvia, resistente a la corrosión (no metálico). El transmisor estaría ubicado fuera 
del canal de acceso  a la interperie expuesto al polvo, chorros de agua a baja 
presión entre otras condiciones,  por lo que cuenta con la norma IP66 esto 
cumpliría con los requerimiento mencionados en el capitulo 5. 
 
Es un equipo que esta diseñado para trabajar con cualquier tipo de material de 
tubería lo que es ventajoso para la empresa, ya que se puede utilizar este equipo 
en otras estaciones de bombeo siempre y cuando cumplan con los requerimientos 
necesarios para la instalación y el funcionamiento de este. 
 
En la estación de Guaduales se necesita un transmisor GREYLINE AVFM-II, el 
cual el sensor estará ubicado en el canal de entrada (ver Figura 31a y 31b), este 
estará sumergido, y en sus condiciones de diseño estará sujeto a una barra de 
hierro, la cual permite al operario retirar el sensor en caso de que este requiera 
una limpieza, cuando el sensor este sumergido totalmente el brazo en el que esta 
sobrepuesto tendrá una guía para que no permita el giro de este y así registrar la 























En la estación de Brisas de los Álamos se necesita el mismo transmisor que se 
utilizaría en la estación de Guaduales, pero la ubicación del sensor, no podría ser 
realizada de igual forma, ya que la infraestructura actual que presenta Brisas de 
los Alamos en el canal de acceso, no es similar a la otra estación, puesto que este 
109 
canal tiene en su parte baja un muro que tiene como función impedir que el agua 
que ya ha llegado al pozo o canal de entrada se devuelva hacia el canal de 
acceso. 
 
Debido a esto si se ubicara el sensor sobre el muro que tiene el canal de acceso 
se registraría una medida equivoca, ya que el sensor esta tomando como punto de 
referencia el muro y no toda el área del canal, una alternativa de solución a este 
problema seria derribar este muro para así poder ubicar el sensor sobre el canal 
de acceso y registrar la medida de flujo que esta llegando a la planta con base a 
un punto de referencia el cual cubriría toda el área de este canal, Pero si esto se 










En la estación de Brisas de los Álamos se esta realizando un modificación en toda 
su infraestructura, de manera que se tendrá un solo canal abierto de salida, para 
el cual las tres bombas que tiene la estación descargaran todo el bombeo hacia 
dicho canal.  
 
El liquido proveniente del canal de salida descargara el agua sobre una especie de 
resbalador hacia un tubo de descarga por gravedad, por tal motivo se decide que 
la mejor ubicación de sensor de flujo en la estación de Brisas de los Álamos seria 
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en el canal abierto de salida al cual llegan todos los conductos de salida de las 
bombas. 
 
El transmisor de flujo estaría ubicado en el pozo de succión en el cual el operario 




6.1.3 Temperatura.  La medición de esta variable se debe realizar en dos lugares 
específicamente como son los motores y las bombas, pero a razón de que la 
temperatura en los diferentes lugares de estas maquinas no es la misma; se 
tomara la medida en diferentes puntos estratégicos de estas maquinas con el fin 
de tener una registro y valor seguro y preciso que permita el accionamiento de las 
alarmas cuando se presente un estado de emergencia. 
 
Para el motor, las RTD's deben ser ubicadas en la chumacera superior y  
chumacera inferior y en el estator, dando así un total de tres RTD's por cada 
motor. Para las Bombas, deben ser ubicadas las RTD's en el cojinete superior y 
cojinete inferior de cada uno de estas, para un total de dos RTD's por cada bomba. 
 


























Tabla 22. Cuadro comparativo de sensores de Temperatura 
 
DESCRIPCION NECESIDADES EQUIPO 1 EQUIPO 2 EQUIPO 3 
FABRICANTE   MINCO RHOPOINT 
COMPONENTS LTD 
MINCO 
MODELO  SSD02 RTD 29220   
     
CARACTERISTICAS      
Nombre   Increased Safety 
Stator Winding 
Temperature Sensors 
0.05%˚C stable 100R 
Miniature flexible 
platinum RTD  
Single Element Stator 
Winding RTD 
Tipo de Sensor Platino - Niquel Platino (100Ω a 0°C ) Platino (100Ω a 0°C )  Platino (100Ω a 0°C ) 
Motores : 0°C – 60°C  Rango de Operación 
Bombas : 0°C – 50°C  
Estándar:  
0°C a 180°C  
-200˚C to 260˚C 
 
Estándar:  
0°C a 180° 
Material Calibre 18-24 AWG  
de 3 hilos 
2, 3, o 4 hilos,   
#22 AWG cobre 
blindado de níquel 
aislado con Teflón, 
2, 3,  hilos,   
#22 AWG cobre 




2, 3, o 4 hilos,   
#22 AWG cobre 
blindado de níquel 
aislado con Teflón, 






Estabilidad Desfase de 0.05 por 
año 
desfase de 0.05°c por 
año 
mejor que 0.05˚c 
(0.02R) por 5 años 
 
desfase de 0.05°c por 
año 
Calentamiento No aplica 35mW/°C 15mW/°C  
Resistencia del 
Aislamiento  
No aplica    
Montaje Introducido dentro de 
las chumaceras, 
estator y rodamientos 
 Ajustado dentro de 
las ranuras del 
estator, rodamientos, 
y chumaceras de las 
bombas 
Ajustado dentro de 
las ranuras del 
estator, rodamientos, 
y chumaceras de las 
bombas 
Adhesivo al estator 














 Criterios De Selección Equipos. Para medir la temperatura en el estator de 
los motores de agua lluvia, se escogió la RTD “Stator Winding Temperature 
Sensors” modelo SSD02, este dispositivo esta diseñado específicamente para 
estatores, pues se ubica dentro de las ranuras en contacto con el bobinado, de 
esta manera quedaría fija y segura evitando movimientos que puedan afectar la 
medida, de esta forma se tendría una medición mas precisa que si se tomara por 
fuera del motor como se ubica en la mayoría de motores. 
 
La  estabilidad de este dispositivo se ve afectada anualmente, en 0.05°C. Esta 
RTD esta conformada por 3 hilos calibre 22AWG los cuales irán conectados a las 
entradas del Multilin de marca General Electric que tiene la estación de 
Guaduales, y que se propuso para la estación de Brisas de los Álamos ya que por 
medio de este se activaran las alarmas mencionadas en la Tabla16. 
 
Para la instalación de este dispositivo es necesario un termopozo para la 
protección del equipo esto con el fin de mantener una estabilidad de temperatura 
el momento que se realice mantenimiento a los motores, evitando un desfase en la 
medición de este dispositivo. 
 
La máxima temperatura que puede ser medida por este equipo es de 180°C, la 
sensibilidad que maneja este equipo es adecuada  al tiempo de respuesta que 
esta sometido el proceso, pues los cambios de temperatura en los motores  no 
son drásticos por lo que el tiempo de respuesta que presenta la RTD se adecua al 
proceso. 
 
Para la estación de Guaduales se necesitan cuatro de estas RTD´s y para la 
estación de Brisas de los Álamos son necesarias tres de las mismas, como se 
menciono anteriormente estarán ubicadas en el estator de cada motor. Para 
mayor información sobre este equipo ver ANEXO 3. 
 
Para medir la temperatura en los rodamientos de los motores y en las chumaceras 
de las bombas, se escogió “Miniature flexible platinum RTD” modelo 29220 (para 
mayor información de este equipo ver ANEXO 4) ,dado a que este dispositivo es 
flexible, se ubicaría dentro de un termopozo de manera que las RTD´s tengan 
contacto una con el rodamiento superior y otra con el rodamiento inferior de los 
motores, para el caso de la bombas estarían ubicadas igualmente en un 
termopozo en el cual se ubicarían las RTD´S de forma que tenga contacto con la 
chumacera superior e inferior. 
 
Este dispositivo presenta un desfase en su estabilidad de 0.05°c cada 5 años lo 
que hace que sea eficiente y de gran durabilidad, maneja un rango de temperatura 
de -200°C a 260°C, esta  RTD esta conformada por 3 hilos calibre 22AWG. 
 
Las RTD´s que realizan la medición en las chumaceras de las bombas irán 
conectadas directamente al PLC, mientras que las que registran la medición en los 
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rodamientos y en el estator de los motores estarán conectadas al relee de 
protección digital Multilin. 
 
 
6.1.4 Voltaje y Corriente.  La estación de bombeo Guaduales cuenta actualmente 
con cuatro dispositivos para la medición de voltaje y corriente llamado Multilin 
modelo 269 Plus de marca General Electric. Este relee digital de protección, 
permite monitorear las variables asociadas al funcionamiento de motores trifásicos 
como lo es temperatura, voltaje y corriente. 
 
Cada motor actúa independientemente uno del otro, es decir para cada motor en 
la planta se encuentra instalado un relee de protección Multilin, cuenta con un 
medio de visualización LCD en el cual se pueden observar las variables medidas 
en el proceso de bombeo (voltaje, corriente, temperatura) cuenta con cinco 
protecciones entre las cuales se encuentra desbalance de fases, baja corriente, 































Tabla 23. Relee de protección General Electric 
 
DESCRIPCION NECESIDADES EQUIPO 1 
FABRICANTE   GENERAL ELECTRIC 
MODELO  269 PLUS  
   
CARACTERISTICAS    
Indicador LCD, en el cual se 
pueda visualizar la 
medida de(voltaje, 
corriente, temperatura) 
en los motores 
LCD 48 caracteres 
alfanumérico, panel de 
alarmas 





13 potencia activa 
14 potencia reactiva 
15 factor de potencia 
Protecciones Corto circuitos, 
sobrecargas, altas y 
bajas corrientes, 
disparo rápido 
• Desbalance de 
fases 
• Sobrecargas 
• Baja Corriente 
• Disparo rápido 
• Salto mecánico 
• Sobre corriente a 
tierra 
Entradas análogas (temperatura, voltaje, 
corriente) para la 





Comunicación RS-485 Modbus, RS-
232 Modbus 
• 1, RS-485 
protocolo modbus 
Salidas análogas No aplica 3 salidas configurables 
Salidas de relee No aplica 4(1 disparo, 1 alarma 2 
contactos auxiliares) 





Una de las grandes ventajas que presenta este equipo es que tiene 10 entradas 
análogas programables para RTD lo que es de gran beneficio, pues el sensor  que 
se propuso para la medición de temperatura en el estator y los rodamientos en los 
motores  será conectado al Multilin, para registrar la medida en campo y activar las 
alarmas en caso que se presente, las RTD que encargadas de medir la 
temperatura en las bombas serán conectadas al PLC directamente, ya que las 
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aplicaciones para el Multilin son en gran parte para los motores, este es un equipo 
eficiente y de fácil uso, cumple con las características necesarias que requiere el 
proyecto y los requerimiento en las estaciones mencionadas en el capitulo 5. 
 
Por tal motivo estos cuatro relees de protección Multilin pueden seguir operando 
en la estación de Guaduales, ya que los motores trabajan eficientemente con este 
dispositivo, estos se encuentran en buen estado por lo que no se requiere la 
compra de otro equipo para el monitoreo de estas variables en los motores. 
 
En la estación de Brisas de los Álamos, no se cuenta con un dispositivo que 
permita la medición de las variables (Temperatura, Voltaje y Corriente) en los 
motores. Como se hablo anteriormente, El Equipo Multilin 269 plus realiza un buen 
desempeño de sus funciones, en la estación de Guaduales, por lo que se decide 
trabajar con este mismo equipo para la estación de Brisas de los Álamos. Para 
mayor información de este equipo ver ANEXO 5. 
 
 
6.1.5 Síntesis De Los Transmisores A Utilizar En Las Estaciones De Bombeo. En 
el desarrollo de este capitulo se han descrito diferentes transmisores que se 
requieren para las diferentes variables que necesitan ser medidas para cada una 
de las estaciones. 
 
A continuación se puede observar una síntesis de toda la instrumentación que se 




















































 4 – 20 mA 










 4 – 20 mA 1 1  AVFM II 
MINCO Estator 
Motor 
  4 (1 x Cada 
Motor) 





8(2 x Cada 
Motor) 










































































 4 – 20 mA 







 4 – 20 mA 1 1  AVFM II 
MINCO Estator 
Motor 





6 (2 x Cada 
Motor) 
2 por cada 
Multilin 
0 







































6.1.6 Controlador Lógico Programable (PLC).  Actualmente la estación de 
Guaduales cuenta con un controlador lógico programable SLC 5-01 el cual se 
encuentra en funcionamiento, este dispositivo satisface las necesidades que la 
estación requiere actualmente, es un equipo modular, con resistencia industrial, 
con versatilidad de red de comunicaciones, su programación se realiza a través 
del RSlogix 500 el cual maximiza la productividad simplificando el desarrollo de 
programas y la resolución de problemas, es un equipo con muchas cualidades sin 
embargo es algo viejo y se encuentra fuera del mercado debido a esto de la 
empresa Emcali,  desea migrar de esta tecnología a una mas avanzada y 
actualizada, ya que en estas plantas de bombeo se pretende realizar una 
reestructuración a futuro, por lo cual se debe contar con un equipo robusto el cual 
soporte diversidad de comunicaciones, además que se adecue a Las condiciones 
asociadas con este entorno industrial. 
 
Debido a que todas las plantas de bombeo de Emcali trabajan con controladores 
lógicos programables Allen-Bradley y se quiere mantener así este estándar los 
equipos que se proponen son de esta misma marca entre los cuales se tiene el 
Controllogix y el Compactlogix los cuales son dispositivos que se adecuan a los 
requerimientos que la planta presenta. Las características de estos equipos serán 



























Tabla 26.Características del PLC Compactlogic y Controllogix 
 
Características Necesidades Controllogix Compaclogix 







• 100 tareas 
• Tareas de eventos: 
todos los activadores de 
evento 
• 1769-L35x: 8 tareas 
• 1769-L32x: 6 tareas 
• 1769-L31: 4 tareas 
 Tareas de eventos: tag consumido 
activadores de la instrucción 
EVENT. 
Memoria de usuario • Superior a 16K 
• 1756-L55M12: 750 KB 
• 1756-L55M13: 1.5 MB 
• 1756-L55M14: 3.5 MB 
• 1756-L55M16: 7.5 MB 
• 1756-L55M22: 750 KB 
• 1756-L55M23: 1.5 MB 
• 1756-L55M24: 3.5 MB 
• 1756-L60M03SE: 750 
KB 
• 1756-L61: 2 MB 
• 1756-L62: 4 MB 
• 1756-L63: 8 MB 
• 1756-L64: 16 MB 
• 1769-L31: 512 KB 
• 1769-L32x: 750 KB 
• 1769-L35x: 1.5 MB 
 












• 1 puerto RS-232 en 
serie 
• 1769-L31: 2 puertos 
        RS-232 
5 1769-L32C, -L35CR: 
1puerto ControlNet y 1 
puerto RS-232 en serie 
6 1769-L32E, -L35E: 1 puerto 
EtherNet/IP y 1 puerto RS-








• Data Highway Plus 






puerto en serie 




• DF1 full/half duplex 




• DF1 full/half duplex 
• Módem de radio DF1 
• DH-485 
• Modbus 
Conexiones •  
• 100 ControlNet 
• 128 EtherNet/IP 
• 64 TCP/IP 
• 32 ControlNet 
• 32 EtherNet/IP 
• 32 TCP/IP 
Redundancia del 
controlador • No aplica 
• Soporte total 
 • NA 
Movimiento simple • No aplica 
• Motor paso a paso 
• Servo mediante 
DeviceNet 
• Variador de CA 
analógico 
• Motor paso a paso 
• Servo mediante DeviceNet 
• Variador de CA analógico 
Lenguajes e 
programación 




• Bloque de 
funciones 
• SFC 
• Escalera de relees 
• Texto estructurado 
• Bloque de funciones 
• SFC 
1. Escalera de relees 
2. Texto estructurado 




De acuerdo a las características observadas en la tabla 26 ambos controladores 
lógicos programables cumplen con las necesidades requeridas en las estaciones 
de bombeo, sin embargo se decide trabajar con el equipo Compactlogix 1769-
L32E, es un equipo que posee una memoria de 750kb, un puerto Ethernet por el 
cual se realizara el monitoreo de los datos que controla el PLC, se decide trabajar 
con este equipo ya que  esta orientado a brindar soluciones a aplicaciones de 
gama inferior y medias como lo son el de las estaciones de bombeo Guaduales y 
Brisas de los Álamos.  
 
Este dispositivo No requiere chasis por lo que El procesador, la fuente de 
alimentación eléctrica y los módulos Compact I/O del sistema CompactLogix 
pueden montarse en panel o en riel DIN.  Otra gran ventaja es La modularidad de 
las E/S y de las interfaces de comunicación las cuales proporciona un sistema 
configurable y expandible en el cual se puede  configurar el sistema para el 
número de E/S, la cantidad de memoria y las redes de comunicación que necesita 
Más adelante, cuando se desee expandir el sistema, puede añadir E/S o una 
interfase de comunicación. 
 
Posee un puerto RS-232 serial compatible con los protocolos DF1 Full-Duplex y 
Half-Duplex, el protocolo DH-485 y entrada y salida de comunicaciones ASCII. Se 
puede conectar el controlador CompactLogix a las redes Ethernet, DeviceNet o 
DH-485 Mediante interfaces de comunicación opcionales. Para mayor información 
acerca de las especificaciones de este equipo ver ANEXO 6. 
 
Para el dimensionamiento del numero de entradas y salidas sobre el controlador 
se analizo las tablas 24 y 25, en las cuales se observa él numero de salidas y 
entradas, 3 entradas análogas (4-20Ma), y 8 entradas de RTD para la estación de 
Guaduales y 7 entradas de RTD y 3 entradas análogas (4-20Ma) para la estación 
de Brisas de los Álamos. 
 
Las entradas análogas 4-20mA serán monitoreadas en el PLC por medio de los 
módulos análogos 1769-IF8, este cuenta con 8 entradas análogas accediendo a 
una comunicación punto a punto sobre cada una de ellas, permitiendo así la 
comunicación de todos los dispositivos análogos que están conectados a el. Las 
características de este modulo se pueden observar en el ANEXO 7. 
 
Para la estación de Guaduales se necesitaría un modulo 1769-IF8 para el 
monitoreo de las 3 entradas análogas 4-20mA en las cuales se encuentran la de el 
transmisor de nivel, transmisor de flujo, para el monitoreo de las 3 entradas 
análogas 4-20mA en la estación de Brisas de los Álamos se utilizara este mismo 
modulo, Para el monitoreo de las RTD que miden la temperatura en las bombas se 
opto por el modulo 1769-IR6 (Las características de este modulo se pueden 
observar en el ANEXO 8), el cual es un modulo para RTD de 6 entradas, cabe 
aclarar que estas deben ser tipo PT100 o NI-100 para lograr reconocerlas tanto en 
el Multilin como en el PLC. 
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Se necesita dos módulos para la estación de Guaduales ya que son 8 RTD’s en 
total para la medición de temperatura 2 por cada bomba una en la chumacera 
superior y otra en la chumacera inferior, para la estación de brisas de los Álamos 
se necesita un solo modulo ya que solo son 6 RTD’s para la medición de 
temperatura en las tres bombas que tiene la estación. 
 
Los motores de agua lluvia serán monitoreados por medio de los relees 
inteligentes Multilin, el control de encendido y apagado de estos motores se podrá 
realizar de forma automática mediante el PLC y de forma manual por parte del 
usuario. De forma automática se realizara por medio de un modulo digital de 
contacto 1769-OW8I tanto para la Estación de Guaduales como la estación de 
Brisas de los Álamos. Para observar las características de este modulo ver 
ANEXO 9. 
 
En el caso de las bombas de achique el encendido y apagado de estas, requeriría 
de otro modulo de igual referencia al mencionado anteriormente, esto aplica solo 
para la estación de Guaduales, ya que  la estación de  Brisas de los Álamos no 
cuenta con esta bomba, el encendido de estas bombas tanto automático como 
manual se puede observa el  siguiente diagrama. 
 
 






Como se observa en el anterior diagrama se tiene 2 relees uno para el encendido 
y el otro para el apagado de los motores, se tiene un switch que permite 
seleccionar el modo de operación manual y automático en los motores, de manera 
paralela al pulsador START se tiene un contacto con la bobina del motor, cuando 
se pulsa Start, el contacto con la bobina se cierra encendiendo el motor y 
teniéndolo encendido esto siempre y cuando se cumplan las condiciones de 
operación de estos. De forma automática la activación del encendido se realizaría 
por medio del PLC. 
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El monitoreo de las variables medidas por el Multilin se realizara a través del 
modulo Prosoft MVI69-MCM (Anexo 10) el cual posee comunicación Modbus Rs-
485 en forma ASCII o Rtu, para la lectura de los datos enviados por el Multilin se 
realiza la  configuración maestro-esclavo en el cual el PLC realiza las peticiones al 
Multilin y este responde suministrando al maestro los datos solicitados.  
 
Mediante el software RSLOGIX5000  se realiza la configuración para la 
comunicación Modbus por medio de un archivo” ModbusSlave.acd, en este se 
definen los comandos necesarios para la lectura y envío de datos, el tipo de 
comunicación, el protocolo de red, cuantos nodos se van a controlar y el tiempo en 
que los datos serán enviados al PLC, además de esto es necesario realizar una 
rutina de escalera para la lectura de los datos, esta rutina de escalera se puede 
observar en el Anexo 11. 
 
Para comunicar todos los datos que controla y monitorea el Compactlogix 1769-
L32E se realizara por medio de puerto Ethernet que este posee, de esta forma se 
podrá leer o escribir en cualquier compartimiento o red que tenga conectividad 
Ethernet/IP, proporcionando comunicaciones mas robustas y un mejor rendimiento 
de procesamiento. Esta información ira a un Pc y Modem el cual se encargar de 
transmitir toda la información por medio físico o inalámbrico hacia la estación de 
Floralia. 
 

































6.1.7 Requerimientos De Hardware Y Software Para El Sistema De Control Y 
Adquisición De Datos.   La programación y visualización de los datos (nivel, flujo, 
temperatura, voltaje y corriente) obtenidos en el proceso de bombeo a través del 
PLC se realizara mediante los siguientes  software  
 
 Sistema de control 
 
 RS Logix 5000 para la programación del Plc Compactllogix. Necesidades de 












Tabla 27. Necesidades de hardware para la programación del PLC 
 
 
 Adquisición de datos 
 
 RS View para la interfaz grafica de monitoreo y control del proceso 
 
 




















6.2 ESTRATEGIA CON COMUNICACIÓN DEVICENET 
 
La segunda estrategia consiste en una comunicación Devicenet entre los equipos 
asociados al proceso de bombeo, esta es una comunicación abierta de bajo nivel 
el cual proporciona comunicaciones entre dispositivos sencillos como 
accionadores y detectores, y dispositivos de alto nivel como controladores. 
 
Se decidió proponer esta alternativa, ya que una comunicación Devicenet, ofrece 
ventajas como: 
 
• Interoperacion, los dispositivos sencillos de múltiples vendedores que cumplen 
con las normas DeviceNet son intercambiables, lo cual proporciona flexibilidad y 
selección. 
• Redes comunes, una red abierta proporciona soluciones comunes para el 
usuario final y reduce la necesidad de ser compatible con una gran variedad de 
redes de dispositivo. 
• Menores gastos de mantenimiento, los dispositivos se pueden desmontar y 
reemplazar sin interrumpir el funcionamiento de otros dispositivos. 
• Cableado económico, un solo cable proporciona las comunicaciones y la 
alimentación eléctrica de 24 V. La instalación de dispositivos conectados a la red 
es más económica que el cableado de E/S tradicional. 
 
Complementando lo mencionado anteriormente, se sugirió esta estrategia de 
comunicación ya que, se adecua al dimensionamiento necesario en las 
estaciones, es decir que el numero de dispositivos a controlar y monitorear no es 
muy grande y la estrategia de control necesaria para la operación de las 
estaciones no es muy compleja, por lo cual no se requiere una comunicación 
demasiado robusta para esta aplicación. 
 
Al igual que en la estrategia análoga, en este diseño se tuvo en cuenta las 
características que deben cumplir los equipos para satisfacer las necesidades 
mencionadas en el capitulo anterior. Se dará a conocer las características de 
estos, y para su selección se realizara una comparación entre los que mas se 
adecuan para suplir la medición que sea  necesaria. 
 
 
6.2.1 Nivel.  Para la medición de nivel se buscaron diferentes equipos que 
cumplieran con los  requerimientos mencionados en el capitulo 5, mediante estos 
equipos se puede tener un óptimo desempeño en el proceso de control y 
monitoreo en las estaciones de bombeo de agua lluvia. Las características de 






Tabla 29. Cuadro comparativo de transmisores de nivel 
 
DESCRIPCION NECESIDADES EQUIPO 1 EQUIPO 2 
FABRICANTE   SIEMENS SIEMENS 
MODELO  MULTIRANGER®200 SITRANS LU 
CARACTERISTICAS     
Tipo de Transmisor Tipo ultrasónico o radar  Ultrasonido Ultrasonido 
comunicación DEVICENET DEVICENET DEVICENET 
Capacidad de canales Un transmisor de uno o 
dos canales de salida. 
Doble canal Uno o Dos o Diez canales de medida 
Rango Nivel mínimo : 1m 
Nivel máximo: entre 4m 
y 5m 
0,3 a 15 m  depende del 
sensor ultrasónico y de 
la aplicación 
0,3 a  60 m según el sensor. 
Frecuencia No Aplica   
Temperatura de 
Operación 
No Aplica (-20°C a 50°C) (-20°C a 50°C) 
Exactitud No es relevante este 
Factor. Aplica a 0.2% a 
0.3% 
0,25% del rango de 
medida 
0,25% del rango de medida* o 6 mm 
(0,24”) el valor más alto 
Compensación Compensado Compensación por 
temperatura 
Compensación por temperatura 
Indicación LCD en el cual se pueda 
visualizar la variable 
medida en campo. 
Pantalla LCD iluminada 
multi-campo, 100 x 40 
mm (4 x 1,5”) 
Multisegmento de cristal líquido 
iluminada, 51 x 127 mm (2 x 5”) 
Método de protección IP 65, IP 68, IP 66 
entradas de chorros de 
agua y polvo 
Montaje en pared: Tipo 
4X / NEMA 4X / IP65, 
policarbonato 
 
Montaje en panel: Tipo 
3 / NEMA 3 / IP54, 
policarbonato. 
Policarbonato tipo 4X/NEMA  
4X/IP65 
 
Cable del sensor Una extensión máxima 
de cable entre 15m y 
30m 
60m (máximo)  
Presión de operación Atmosférica   




ácidos, astillas o virutas 
de madera y sólidos con 
gran ángulo de reposo) 
Canales Abiertos,( medición de nivel 
en aplicaciones de rango largo en 
líquidos y sólidos. 
 
Alimentación 110VAC - 220VAC  100 a 230 V CA ± 15%, 
50 / 60 Hz, 36 VA / 17W 
100/115/200/230 V AC 
 





 Criterio De Selección Equipos. Teniendo en cuenta las características 
mencionadas de los equipos en la tabla 29, se decidió trabajar con el transmisor 
de nivel MultiRanger®200, (Para mayor información de este equipo ver Anexo 12), 
cuenta con 2 canales de medida independientes, El MultiRanger es un transmisor 
de nivel ultrasónico fiable y de alto rendimiento. Gracias a su tecnología sin 
contacto directo, proporciona medida de nivel continua en aplicaciones de rango 
corto a medio (hasta 15 m / 50 ft). Es posible utilizar el MultiRanger con una larga 
gama de materiales: aceite, residuos municipales, ácidos, astillas o virutas de 
madera y sólidos con gran ángulo de reposo. Este transmisor  cuenta con 
funciones  avanzadas de nivel diferencial, medida en canal abierto, control 
avanzado de bombas y alarma  puede ser montado en pared o panel. 
 
La ubicación de este equipo seria igual que el de la estrategia análoga (4-20mA) 
Mencionada anteriormente, el equipo estará fuera del canal de acceso  a la 
interperie, expuesto al polvo, chorros de agua a baja presión entre otras 
condiciones, es por esto que este transmisor cuenta con un método de protección 
(IP65) donde esta protegido contra las condiciones ya mencionadas cumpliendo 
así con este requerimiento. Los sensores estarán ubicados en el pozo de succión 
y el pozo o canal de entrada, en ambas estaciones. 
  
Este equipo cuenta con una exactitud de 0.25% del rango de medida, una 
extensión máxima de cable de 60m, el cual nos permite una adecuada ubicación 
de los sensores a partir del lugar en donde estará ubicado el transmisor, posee 
dos salidas análogas 4-20mA aisladas y diversos tipos de comunicación como 




6.2.2 Flujo.  Para la medición de flujo con comunicación DeviceNet utilizando el 
método de Área por Velocidad no se encontraron equipos que cumplieran con 
estas especificaciones. Debido a esto se utilizara el mismo equipo que se propuso 
en la estrategia análoga  este presenta comunicación (4-20mA), por lo que es 
necesario convertir la salida este transmisor a DeviceNet. Este equipo que realiza 
el cambio de comunicación 4-20mA a DeviceNet no es muy comercial en el 
mercado, por lo que fue difícil su búsqueda, debido a esto se utilizo un dispositivo 
de la empresa Datexel modelo DAT3017 el cual convierte la señal 4-20mA a 
Modbus RS-485 la salida de este equipo se integrara a la red de los Multilin y 
seguido de esto  se convertirá toda esta información a DeviceNet mediante el 
equipo D485 mencionado anteriormente.  
 
Entre las características mas importantes del equipo DAT3017 se encuentran: 
• Entradas para voltaje o mA 
• Comunicacion Rs-485 o Rs-232  
• Transmisión de datos en Modbus (rtu o ascii) 
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• Montaje en din o riel 
• interfaz sensor a equipo para la adquisición de datos a distancia 
 
Para mayor información sobre el convertidor 4-20mA a Modbus ver ANEXO 13. 
 
 
6.2.3 Voltaje Y Corriente.  Para la medición del voltaje y corriente en los motores 
y en las bombas se manejara el mismo relee digital de protección Multilin 269 plus, 
debido a que se requiere enviar los datos registrados por este equipo al 
controlador lógico programable mediante una comunicación DeviceNet, es 
necesario utilizar un equipo que permita convertir de RS-485 Modbus a DeviceNet, 
para esto se utilizara el equipo D485 de marca General Electric diseñado 
específicamente para trabajar con los Multilin que se tiene en la estación de 
Guaduales, soporta tasas de transmisión Modbus desde 1200bps hasta 57600bps, 
mas de 10 conexiones Modbus esclavos para trabajar en la red DeviceNet, 
Además soporta tasas de transmisión DeviceNet de 125 Kbps, 250 Kbps y 500 
Kbps, por medio de este equipo se podrá controlar y monitorear por medio de la 
red DeviceNet los datos y registros medidos por los Multilin ,este equipo conversor 
se acopla a diferentes tipos de comunicación serial, como son RS-485, RS-232, 
RS-422. Para más información sobre este equipo ver ANEXO 14  
 
 
6.2.4 Temperatura.  Para la medición de temperatura tanto en los motores como 
en las bombas se hará uso de las mismas RTD's propuestas en la estrategia 
análoga, ya que estas cumplen con los requerimientos de las estaciones 
mencionados en el capitulo 5, las RTD que realizan la medición en los motores, 
irán conectadas al Multilin 269 Plus, este a su vez enviara los datos registrados al 
D485 marca General Electric el cual convertirá la comunicación Modbus del 
Multilin a DeviceNet la cual será manejada desde el controlador lógico 
programable. En cuanto a las RTD que realizan la medición en las bombas irán 
conectadas directamente al PLC, no se realizara el cambio de comunicación 
análoga a DeviceNet, ya que el controlador lógico programable ejerce control 
directamente sobre los motores desde el Multilin, de manera que cuando se 
presente alta temperatura en alguno de estos motores se apagaran, de igual 
manera se apagaran las bombas ya que el motor es el que permite el 
funcionamiento de estas. 
 
 
6.2.5 Síntesis De Los Transmisores A Utilizar En Las Estaciones De Bombeo.  
En el desarrollo de este capitulo se han descrito diferentes transmisores que se 
requieren para las diferentes variables que necesitan ser medidas para cada una 




A continuación se puede observar una síntesis de toda la instrumentación que se 
tendrá para cada una de las estaciones de bombeo. 
 
 


































DeviceNet 1 1  AVFM II 
MINCO Estator 
Motor 
  4 (1 x Cada 
Motor) 






8(2 x Cada 
Motor) 



















 DeviceNet 4 1 por 
cada 
multilin 
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DeviceNet 1 1  AVFM II 
MINCO Estator 
Motor 






6 (2 x Cada 
Motor) 




















 DeviceNet 3 1 por 
cada 
multilin 
 269 PLUS 
 
 
6.2.6 Controlador Lógico Programable (PLC).  El controlador lógico programable 
utilizado en esta estrategia será el mismo compactlogix  1769-L32E utilizado en la 
estrategia análoga, la única diferencia serán los módulos de comunicación que en 
este caso serán DeviceNet. 
 
Para el dimensionamiento del numero de entradas y salidas sobre el controlador 
se analizo las tablas 30 y 31, en las cuales se observa él numero de salidas y 
entradas, 4 nodos DeviceNet para la estación de Guaduales y de Brisas de los 
Álamos, las RTD que entran directamente al PLC tendrán comunicación análoga 
por medio de los módulos para RTD 1769-IR6, mediante los cuales el controlador 
lógico programa puede reconocer  estos dispositivos que miden la temperatura en 
las bombas, se necesita dos módulos para la estación de Guaduales ya que son 
ocho RTDs , dos por cada bomba, y para la estación de Brisas de los Álamos se 
utilizaría un solo modulo. 
 
Para el monitoreo de las entradas DeviceNet se utilizara el modulo de escaneo 
1769-SDN (para mayor información de este modulo ver ANEXO 15) el cual 
permite controlar hasta 64 nodos DeviceNet, para la descarga de los datos 
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registrados por los transmisores de (nivel, flujo) y el relee de protección 
Multilin(voltaje, corriente y temperatura se asigna a cada equipo esclavo un código 
de barras especifico mediante el modulo de manera tal que el controlador lógico 
programable realice la lectura de cada uno de estos equipo de manera 
independiente, una gran ventaja de utilizar este tipo de comunicación es que se 
puede tener acceso a los equipo tanto de forma local como de forma remota, de 
manera que se puede configurar el equipo desde otra estación, lo cual no es 
posible realizar mediante la comunicación análoga (4-20mA) 
 
El control que se ejerce sobre los motores de agua lluvia se realizara  por  medio 
de la red DeviceNet por medio de los reles inteligentes Multilin, al igual que en la 
estrategia análoga se hará uso de 2 salidas por rele hacia cada uno de los 
motores para el encendido y apagado, se controlaran por medio de los módulos 
1769-OW8I. 
 
Para comunicar todos los datos que controla y monitorea el Compactlogix 1769-
L32E se realizara por medio de puerto Ethernet que este posee, de esta forma se 
podrá leer o escribir en cualquier compartimiento o red que tenga conectividad 
Ethernet/IP, proporcionando comunicaciones mas robustas en las tarifas 
crecientes del rendimiento de procesamiento. Esta información ira a un Pc y 
Modem el cual se encargar de transmitir toda la información por medio físico o 
inalámbrico hacia la estación de Floralia. 
 













































6.2.7 Requerimientos De Hardware Y Software Para El Sistema De Control Y 
Adquisición De Datos. Para el sistema de control y adquisición de datos se debe 
usar el mismo software y hardware descrito en la estrategia 4-20mA, y el software 
RSNetwork para configurar dispositivos de E/S de DeviceNet y crear una lista de 




 Requisitos del software RSNetWork 
  
 




















7.  ANÁLISIS DE LAS ESTRUCTURAS JERARQUICAS DE 
COMUNICACIÓN INDUSTRIAL PROPUESTAS 




Debido a que se plantearon dos estrategias de monitoreo y control diferentes, las 
cuales presentan diferentes arquitecturas de comunicación industrial, ya que 
plantean conexiones distintas en su sistema de control e instrumentación, ya que 
la estrategia DeviceNet consiste en una rama o bus principal de hasta 500 mts con 
múltiples derivaciones de hasta 6 mts Cada una donde se conectan los diferentes 
dispositivos de la red. En cada red DeviceNet se pueden conectar hasta 64 nodos 
y cada uno puede soportar un número infinito de E/S aunque lo normal son 8, 16 ó 
32. Mientras que la estrategia 4-20mA trabaja en forma punto a punto y al ser una 
señal continúa elimina la posibilidad de captar perturbaciones, esta libre de 
corrientes parasitas y emplea solo dos hilos que no precisan blindaje. 
 
 
7.1 ARQUITECTURA 4-20 mA 
 
 
La comunicación Análoga 4-20mA que se definió para las estaciones de bombeo 
Guaduales y Brisas de los Álamos se realiza desde todos los transmisores que 
registran la medida en campo hasta el controlador lógico programable mediante 
una red cableada independiente para cada equipo. 
 
Mediante esta comunicación análoga las variables registradas en el proceso 
tendrán su nivel mínimo (cero) en 4mA y su nivel máximo en 20 mA,  siendo 
posible determinar una falla o ruptura en el medio de transmisión o alguna falla en 
el transmisor, al ser una señal continua y no alterna, no se presentan 
perturbaciones o  corrientes parasitas que puedan afectar la comunicación y la 
medida, este sistema no presenta perdidas debido a la resistividad del cable de 
comunicación. Utiliza dos hilos para la comunicación y presenta un nivel suficiente 
entre la distancia de transmisión. 
 
En las siguientes figuras se puede observar los diferentes niveles en los se 
representa  desde el nivel mas bajo en los que se encuentran las  entrada y 
salidas de los transmisores hasta el nivel mas alto en el que se encuentra un 
equipo encargado de la gestión de red. 
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Figura 45. Estructura Jerárquica de la red de comunicación industrial 4-20mA 


















7.2 ARQUITECTURA DEVICENET 
  
Mediante una red DeviceNet, todos los equipos o transmisores comparten una red 
multipunto, la cual conecta a todos los dispositivos mediante un solo medio, 
permitiendo el monitoreo y configuración de estos tanto en forma local como en 
forma remota, la comunicación esta limitada a la comunicación digital  
maestro/esclavo. 
 






Mediante esta red es posible la conexión de hasta 64 nodos con velocidades de 
125Kbps hasta 500Kbps en distancias de 100 mts a 500 mts. Proporciona una red 
flexible y de conexión sencilla que ofrece entre sus beneficios, un control 
descentralizado y permite la conexión de dispositivos de diferentes marcas gracias 
a la interoperatividad y su carácter abierto y estándar. Con su instalación se 
obtiene una reducción drástica del cableado, del tiempo de puesta en marcha y del 
coste de la instalación porque elimina la necesidad de recorrer largas distancias 
de cable. 
 
Se minimizan Las paradas de producción ya que proporciona información de 
diagnóstico muy valiosa que permite llevar a cabo acciones preventivas y eficaces 
soluciones de los problemas, agilizando las tareas de mantenimiento y reparación. 
Además, en caso de avería de algún módulo esclavo, es posible sustituirlo sin 
necesidad de quitar la alimentación y sin tener que detener las comunicaciones o 
la instalación en sí. Por otro lado, cabe destacar su eficiencia en las 
comunicaciones ya que permite que la información de planta esté disponible en 
tiempo real al proporcionar un procesamiento de datos a alta velocidad, mayor 





















Figura. 48. Estructura Jerárquica de la red de comunicación industrial DeviceNet 























En el desarrollo de este capitulo se encuentra toda la información en cuanto a 
costo se refiere, si se efectuara la realización de cada una de las estrategias 
mencionadas para cada estación en capítulos anteriores. 
 
Los equipos mencionados a continuación son los seleccionados para llevar a cabo 
cada una de las estrategias mencionadas para cada estación en capítulo 6, 
teniendo presente tanto la parte instrumental como la parte de control y monitoreo. 
 
Como se menciono en el capitulo 6, para llevar a cabo cada una de estas 
estrategias es necesario además contar con módulos para el reconocimiento de 
cada equipo propuesto, conversores de señal que permitan interactuar sobre una 
sola red, dispositivos que se necesitan para realizar las conexiones, la 
alimentación y la protección de todos los equipos seleccionados. 
 
Los precios de estos equipos fueron consultados a representantes legales en 
Colombia de cada una de las marcas de los equipos que fueron seleccionados, 
entre los más importantes se encuentran: 
 
• Melexa, Representante en Colombia de Rockwell Automation (Allen Bradley) , 
Centelsa, entre otros 
• Omnicon, Representante en Colombia de Rockwell Automation (Allen Bradley)  
Greyline, entre otros 
• AREC LTDA, Representante en Colombia de Minco, Kistler, entre otros. 
• Eléctricos del Valle, Representante en Colombia de TELDOR para Cableado. 
• Grupo Mar Team C.A, Representante en América Latina (Venezuela, Brasil)  
de Rhopoint Instruments, Hanna Instruments, entre otros. 
 
 
Dentro de los costos que se mostraran a continuación no se tiene en cuenta, la 
programación del controlador lógico programable, la mano de obra, la 
capacitación. Los precios de los equipos se presentaran están dados en moneda 




8.1 ESTRATEGIA 4 – 20mA 
 
Los equipos que se encuentran dentro de esta estrategia fueron seleccionados 
bajo ciertos criterios que fueron expuestos en el capitulo 5.  
 
Para cada estación se tuvo en cuenta el costo de los módulos requeridos para un 
correcto funcionamiento del PLC Compactlogic. 
 
8.1.1 Estación De Bombeo Guaduales. En esta estación de bombeo se 
encuentran un equipo que ya ha sido adquirido por la empresa como lo es el 
Multilin, y que son todavía de gran utilidad para lleva a cabo el desarrollo de las 
estrategias planteadas en capítulos anteriores. 
 
 
Tabla 33. Costos de los equipos estrategia 4-20mA (Guaduales) 
 
Equipo Proveedor Modelo Cantidad Precio  
Unitario 
Total 
Transmisor de nivel Sondar 2000 1 $4.280.360 $4.280.360 
Transmisor de Flujo Greyline AVFM-II 1 $ 9.377.865 $ 9.377.865 
Minco SSD02 4 $376.200 $1.504.800 RTD Temperatura 
Rhopoint RTD 29220 16 $302.000 $4.832.000 
Procesador                        
1769-L32E        




1 $ 794.220 $ 794.220 
Modulo Análogo Rockwell 
(Melexa) 
1769-IF8 1 $1.336.400 $1.336.400 
Modulo Relee Digital Rockwell 
(Melexa) 
1769-OW8I 2 $505.920 $1.011.840 
Modulo RTD Rockwell 
(Melexa) 
1769-IR6 2 $1.854.420 $3.708.840 
Modulo Modbus Prosoft 
(Melexa) 
MVI69-MCM 1 $1.600.000 $1.600.000 
PC Compact INTEL CORE DÚO 
2.0 GHz, RAM Intel 
512MB 
1 $1.900.000 $1.900.000 
Swiches de Protección Rockwell 
(Melexa) 
MSR126.1T 7 $342.980 $2.400.860 
Tubería (eléctricos del 
valle) 
Galvanizada ¾”  x 
3mts 















1 $3.450.000 $3.450.000 
Rs view Studio Rockwell 
(Melexa) 
9701- VWSTMENE 1 $1.390.000 $1.390.000 





8.1.2 Estación De Bombeo Brisas De Los Alamos.  En esta estación de bombeo, 
a diferencia de Guaduales todos los equipos son nuevos, es decir, si se lleva a 
cabo la realización de esta estrategia, seria necesario adquirir todos los 
instrumentos que a continuación se mencionan, ya que como se hablo en el 
capitulo 4 esta estación no cuenta con la instrumentación adecuada. 
 
 
Tabla 34. Costos de los equipos estrategia 4 – 20mA (Brisas de los Alamos) 
 
Equipo Proveedor Modelo Cantidad Precio  
Unitario 
Total 
Transmisor de nivel Sondar 2000 1 $4.150.367 $4.150.367 
Transmisor de Flujo Greyline AVFM-II 1 $ 9.377.865 $ 9.377.865 
Minco SSD02 3 $376.200 $1.128.600 RTD Temperatura 
Rhopoint RTD 29220 12 $302.000 $3.624.000 
Procesador                        
1769-L32E 




1 $ 794.220 $ 794.220 
Modulo Análogo Rockwell 
(Melexa) 
1769-IF8 1 $1.336.400 $1.336.400 
Modulo Relee Digital Rockwell 
(Melexa) 
1769-OW8I 1 $505.920 $505.920 
Modulo RTD Rockwell 
(Melexa) 
1769-IR6 1 $1.854.420 $1.854.420 
Modulo modbus Prosoft 
(Melexa) 
MVI69-MCM 1 $1.600.000 $1.600.000 
Multilin General Electric 269 Plus 3 $9.646.080 $28.938.240 
269 Motor Training CD General Electric 269 Plus 3 $1.200.000 $3.600.000 
Transformador 
480-120V 
General Electric 9T58K0046 3 $92.000 $276.000 
UPS American Power 
Conversión 
APC BACK-UPS 
RS 1500VA LCD 
120V 
1 $498.000 $498.000 
PC Compact INTEL CORE DÚO 
2.0 GHz, RAM Intel 
512MB 
1 $1.900.000 $1.900.000 
Tubería (eléctricos del 
valle) 
Galvanizada ¾ “  x 
3mts 










60mts $2.927 $175.620 
Swiches de Protección Rockwell 
(Melexa) 





1 $3.450.000 $3.450.000 
Rs view Studio Rockwell 
(Melexa) 
9701- VWSTMENE 1 $1.390.000 $1.390.000 







8.2 ESTRATEGIA DEVICENET 
 
Al igual que la estrategia 4 -20mA, para la selección de los equipos que se 
encuentran dentro de esta estrategia se tuvieron en cuenta ciertos criterios que 
fueron expuestos en el capitulo 5.  
 
Para cada estación se tuvo en cuenta el costo de los módulos requeridos para un 
correcto funcionamiento del PLC Compactlogic. 
 
 
8.2.1 Estación De Bombeo Guaduales. Para esta estrategia de comunicación, la 
estación cuenta con un equipo que ya ha sido adquirido por la empresa como lo es 
el Multilin, y que son todavía de gran utilidad para lleva a cabo el desarrollo de 
esta estrategia planteadas. 
 
Tabla 35. Costos de los equipos estrategia DeviceNet (Guaduales) 
 
Equipo Proveedor Modelo Cantidad Precio  Unitario Total 
Transmisor de nivel Siemens MULTIRANGER 1 $4.590.000 $4.590.000 
Transmisor de Flujo Greyline AVFM-II 1 $ 9.377.865 $ 9.377.865 
Minco SSD02 4 $376.200 $1.504.800 RTD Temperatura 
Rhopoint RTD 29220 16 $302.000 $4.832.000 
Procesador                        
1769-L32E        




1 $ 794.220 $ 794.220 
Modulo Relee Digital Rockwell 
(Melexa) 
1769-OW8I 2 $505.920 $1.011.840 
Modulo RTD Rockwell 
(Melexa) 
1769-IR6 2 $1.854.420 $3.708.840 









1769-SDN 1 $1.376.400 $1.376.400 
PC Compact INTEL CORE DÚO 
2.0 GHz, RAM Intel 
512MB 
1 $1.900.000 $1.900.000 
Convertidor 4-20mA 
Modbus 
Datexel DAT3017 1 $510.000 $510.000 
Swiches de Protección Rockwell 
(Melexa) 
MSR126.1T 7 $342.980 $2.400.860 
Tubería (eléctricos del 
valle) 
Galvanizada ¾ “  x 
3mts 








Cable s/sct 4 pares 40mts $2947 $117.880 
Rslogix5000 Rockwell 
(Melexa) 
9324-RLD300NXENE 1 $3.450.000 $3.450.000 
Rs view Studio Rockwell 
(Melexa) 
9701- VWSTMENE 1 $1.390.000 $1.390.000 
TOTAL      $43.882.705 
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8.2.2 Estación De Bombeo Brisas De Los Alamos.  En esta estación de bombeo, 
si se lleva a cabo la realización de esta estrategia es necesario adquirir todos los 
equipos que a continuación se mencionan, ya que como se hablo en el capitulo 4 
esta estación no cuenta con la instrumentación adecuada. 
 
Tabla 36. Costos de los equipos estrategia DeviceNet (Brisas de los Alamos) 
 
Equipo Proveedor Modelo Cantidad Precio  
Unitario 
Total 
Transmisor de nivel Siemens MULTIRANGER 1 $4.590.000 $4.590.000 
Transmisor de Flujo Greyline AVFM-II 1 $9.377.865 $9.377.865 
Minco SSD02 3 $376.200 $1.128.600 RTD Temperatura 
Rhopoint RTD 29220 12 $302.000 $3.624.000 
Procesador                        
1769-L32E        




1 $ 794.220 $ 794.220 
Modulo Relee Digital Rockwell 
(Melexa) 
1769-OW8I 2 $505.920 $1.011.840 
Modulo RTD Rockwell 
(Melexa) 
1769-IR6 2 $1.854.420 $3.708.840 
Convertidor Modbus a 
DeviceNet 





1769-SDN 1 $1.376.400 $1.376.400 
PC Compact INTEL CORE DÚO 
2.0 GHz, RAM Intel 
512MB 
1 $1.900.000 $1.900.000 
Convertidor 4-20mA 
Modbus 
Datexel DAT3017 1 $510.000 $510.000 
Multilin General Electric) 269 Plus 3 $9.646.080 $28.938.240 
Transformador 
480-120V 
General Electric 9T58K0046 3 $92.000 $276.000 
UPS American Power 
Conversión 
APC BACK-UPS 
RS 1500VA LCD 
120V 
1 $498.000 $498.000 
Swiches de Protección Rockwell 
(Melexa) 
MSR126.1T 6 $342.980 $2.057.880 
Tubería (eléctricos del 
valle) 
Galvanizada ¾ “  x 
3mts 













1 $3.450.000 $3.450.000 
Rs view Studio Rockwell 
(Melexa) 
9701- VWSTMENE 1 $1.390.000 $1.390.000 











 Por medio del estudio técnico realizado en cada una de las estaciones de 
bombeo, se obtuvo el criterio necesario para definir los equipos requeridos en 
cada estación, teniendo en cuenta los parámetros más relevantes como el tipo de 
comunicación, la instrumentación,  el control  y monitoreo que requiere cada 
planta. 
 
 Mediante la instrumentación y el sistema de automatización propuesto para 
el proceso de bombeo en cada estación, se podrá tener información detallada de 
la cada una de las variables y del estado de cada equipo relacionado con el 
proceso, facilitando así al operario tomar medidas preventivas para maximizar la 
evacuaron de aguas lluvias en cada estación. 
 
 Para el optimo control y monitoreo de cada uno de las variables que 
intervienen en el proceso de bombeo en cada estación, se debe realizar la 
programación del controlador lógico programable Compactlogix L32E de acuerdo 
a los diagramas de bloques 5 y 6 propuesto en el capitulo 5, uno para el 
encendido de los motores, y el otro cuando los motores se encuentran en marcha. 
 
 De acuerdo a las estrategias de comunicación propuestas  para los equipos 
de instrumentaron, se recomienda utilizar la análoga (4-20mA), ya que las 
condiciones físicas y de distribución de sectores de la estación se prestan para 
este tipo de comunicación, debido a que los equipos se encuentran muy cerca del 
cuarto de maquinas donde esta el controlador lógico programable, por lo que no 
se originarían perdidas por transmisión, seria mas económico el cableado que si 
se realizara con comunicaron DeviceNet, ya que esta es orientada a brindar 
soluciones a largas distancias. 
 
 Por medio del controlador lógico programable Compactlogix L32E se puede 
tener un optimo control de el proceso de bombeo en la estación de Guaduales y 
Brisas de los Alamos, ya que es un dispositivo flexible modular y de alto 
procesamiento, cuenta con diferentes tipos de comunicación siendo de gran 
beneficio en el caso que se desee migrar a otro tipo de comunicación para los 








 La estrategia de comunicación DeviceNet fue propuesta debido a que en las 
estaciones de bombeo de Agua lluvia que se analizaron en este proyecto, se están 
realizando cambios en su infraestructura y sectores, en caso de que las distancias 
entre transmisores y PLC sean largas se recomienda utilizar este tipo de 
comunicación debido a que esta orientada a brindar soluciones a largas 
distancias, además con este tipo de comunicación se podría tener acceso local y 
remoto a las variables y equipos relacionados con el proceso de bombeo y todos 
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Anexo 6 . Controlador Logico Programable, Compactlogix 1769-L32E,             
Allen-Bradley. 
(Ver Archivo Adjunto) 
 
 
Anexo 7 . Módulo Análogo 1769-IF8, Allen-Bradley. 
(Ver Archivo Adjunto) 
 
Anexo 8 . Módulo Rtd’s 1769-IR6, Allen-Bradley. 
(Ver Archivo Adjunto) 
 
 
Anexo 9 . Módulo Digital De Contacto 1769-OW8I, Allen-Bradley. 
(Ver Archivo Adjunto) 
 
 
Anexo 10 . Módulo PROSOFT MVI69-MCM 

















































Anexo 14 . Convertidor Rs-485 Modbus A Devicenet  (D485). 
(Ver Archivo Adjunto) 
 
 
Anexo 15 . Modulo Escaner Devicenet (1769-SDN) 






















































Comparación de controladores Logix
Características














• Tareas de eventos: todos
los activadores de evento
• 100 tareas
• Tareas de eventos:
todos los activadores de
evento
• 16 tareas
• Tareas de eventos: tag
consumido, instrucción
EVENT, eje y activadores
de eventos de movimiento
• 1769-L35x: 8 tareas
• 1769-L32x: 6 tareas
• 1769-L31: 4 tareas
• Tareas de eventos: tag
consumido y activadores
de la instrucción EVENT
• 100 tareas
• Tareas de eventos:
todos los activadores de




• Tareas de eventos: tag
consumido y activadores
de la instrucción EVENT
• 8 tareas
• Tareas de eventos:
activadores de eventos

























2 MB; 3 ranuras; sin
movimiento
1789-L30:
64 MB; 5 ranuras
1789-L60:
64 MB; 16 ranuras
1794-L34: 512 KB
256 KB
768 KB con expansión de
memoria















1 puerto RS-232 en serie 1 puerto RS-232 en serie 1 puerto RS-232 en serie
• 1769-L31: 2 puertos
RS-232
• 1769-L32C, -L35CR: 1
puerto ControlNet y 1
puerto RS-232 en serie
• 1769-L32E, -L35E: 1
puerto EtherNet/IP y 1
puerto RS-232 en serie
Depende de la
computadora personal
• 1 puerto RS-232 en
serie
• 2 ranuras para tarjetas
de comunicación 1788
• 1 puerto RS-232 en
serie





















• DeviceNet (estándar y de
seguridad)





















• DF1 full/half duplex




• DF1 full/half duplex




• DF1 full/half duplex




• DF1 full/half duplex




• DF1 full/half duplex




• DF1 full/half duplex




• DF1 full/half duplex

















• EtherNet/IP limitado por













• Motor paso a paso
• Servo mediante
DeviceNet
• Variador de CA analógico
• Motor paso a paso
• Servo mediante
DeviceNet
• Variador de CA
analógico
• Motor paso a paso
• Servo mediante
DeviceNet
• Variador de CA
analógico
• Motor paso a paso
• Servo mediante
DeviceNet
• Variador de CA
analógico
• Motor paso a paso
• Servo mediante
DeviceNet
• Variador de CA
analógico
• Motor paso a paso
• Servo mediante
DeviceNet
• Variador de CA
analógico
• Motor paso a paso
• Servo mediante
DeviceNet

























• Escalera de relés
• Texto estructurado
• Bloque de funciones
• SFC
• Escalera de relés
• Texto estructurado
• Bloque de funciones
• SFC
• Escalera de relés
• Texto estructurado
• Bloque de funciones
• SFC
• Escalera de relés
• Texto estructurado
• Bloque de funciones
• SFC
• Escalera de relés
• Texto estructurado




• Escalera de relés
• Texto estructurado
• Bloque de funciones
• SFC
• Escalera de relés
• Texto estructurado
• Bloque de funciones
• SFC
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Plataformas Logix
Sección Página 
Sistema 1769 CompactLogix 2
Configuración del sistema 3
Seleccione los módulos de E/S 1769 5
Seleccione las comunicaciones de red 15
Seleccione los controladores 23
Seleccione las fuentes de alimentación 33
Monte el sistema 35
Seleccione los productos de visualización 37
Seleccione el software 39
Resumen 47
Las plataformas Logix de Allen-Bradley proporcionan una arquitectura de control
integrada única para el control discreto, de procesos, movimiento, variadores y seguridad.
Las plataformas Logix proporcionan una máquina de control, un entorno de software de
programación y compatibilidad para comunicaciones común a través de varias
plataformas de hardware. Todos los controladores Logix funcionan con un sistema
operativo de multitarea y multiprocesamiento y admiten el mismo conjunto de
instrucciones en varios lenguajes de programación. Un paquete de programación de
software RSLogix 5000 programa todos los controladores Logix. Y, como parte de
la Arquitectura Integrada, todos los controladores Logix ofrecen las ventajas del
protocolo industrial común (CIP) para comunicación mediante las redes EtherNet/IP,
ControlNet y DeviceNet.
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Descripción general del
sistema CompactLogix
El sistema CompactLogix ha sido diseñado para ofrecer una solución Logix para
aplicaciones de la gamas inferior a media. Generalmente, éstas son aplicaciones de
control a nivel de máquina que requieren un número reducido de E/S y capacidades de
comunicaciones limitadas. El controlador 1769-L31 ofrece dos puertos en serie.
Los controladores 1769-L32C y 1769-L35CR ofrece un puerto ControlNet integrado.
Los controladores 1769-L32E y 1769-L35E ofrecen un puerto EtherNet/IP integrado.
Un sistema simple puede constar únicamente de un controlador en un solo banco de
módulos de E/S y comunicación simple. 
También se pueden utilizar varios controladores que se comuniquen a través de las
redes y compartan datos.
Varios controladores conectados mediante redes
E/S en varias plataformas que se distribuyen en diversas ubicaciones y se
conectan en hasta tres bancos de módulos de E/S
Novedades en la versión 16:
Módulos 1769-BOOLEAN, 1769-OB32T,
1769-IG16, 1769-OG16 Compact I/O
Instrucciones adicionales
Alarmas y eventos
Módem de radio DF1: Controlador
CompactLogix
Módulos de E/S 1769 en el ensamble









Puerto EtherNet/IP de 1769-L32E, -L35E
Puerto ControlNet de 1769-L32C, -L35CR
Vínculo DeviceNet mediante 1769-SDN
módulos de
E/S remotos
Módulos de E/S 1769 en múltiples bancos
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Configuración del
sistema
Cuando prepare la configuración de un sistema, determine la configuración de la red
y la posición de los componentes en cada ubicación. Determine ahora si cada ubicación
tendrá su propio controlador.
Utilice el sistema CompactLogix para distribuir el control entre las distintas ubicaciones.
Puede controlar dispositivos de campo y E/S desde un controlador CompactLogix central
a través de las redes EtherNet/IP, ControlNet o DeviceNet.
Por ejemplo, el diseño del sistema que se muestra a continuación incluye una Ubicación
A y una Ubicación B. Cada una de estas ubicaciones requiere un controlador
CompactLogix. Tanto la Ubicación A como la Ubicación B tienen sus propios módulos de
E/S. Dado que la Ubicación A también tiene dispositivos de E/S remotas DeviceNet,
necesitará un escáner DeviceNet, como el 1769-SDN. Cualquier EtherNet/IP
o ControlNet puede actuar como red de supervisión para interconectar
la Ubicación A y la Ubicación B. 
Para la Ubicación A, si la red de supervisión es EtherNet/IP, utilice el controlador
1769-L32E ó 1769-L35E porque permiten compartir datos con los otros dispositivos en
EtherNet/IP y pueden admitir de forma simultánea las comunicaciones EtherNet/IP
y DeviceNet. O, si la red de supervisión es ControlNet, use un controlador 1769-L32C,
-L35CR.
Para la Ubicación B, use cualquier controlador CompactLogix. Si la red de control es una
red EtherNet/IP, un controlador 1769-L31 con un módulo 1761-NET-ENI ofrece ahorros
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Especifique un sistema Siga estos pasos para especificar el sistema CompactLogix.
Paso Vea
1 Seleccione los dispositivos de E/S.
Use una hoja de cálculo para anotar:
la ubicación del dispositivo.
el número de puntos necesarios.
el número apropiado de catálogo.
el número de puntos disponibles por módulo.
el número de módulos.
Especificaciones de módulos de E/S página 5
Sistemas de cableado página 10
Coloque los módulos de E/S página 11
Cómo funcionan los módulos de E/S página 13
Seleccione quién tiene
propiedad del controlador página 14
2 Seleccione los módulos de comunicación.
En la hoja de cálculo de E/S añada el número y tipo de módulos
de comunicación requeridos.
Descripción general de la red página 15
Especificaciones de EtherNet/IP página 17
Especificaciones de ControlNet página 19
Especificaciones de DeviceNet página 20
Especificaciones de redes en serie página 21
Especificaciones de DH-485 página 22
3 Seleccione los controladores.
Seleccione el controlador apropiado según:
las tareas de controlador requeridas.
el tipo y el número de puntos de E/S necesarios.
E/S distribuidas a través de EtherNet/IP o ControlNet.
el tipo y el número de interfaces de comunicación
necesarias.
el rendimiento de las interfaces de comunicación.
la memoria de controlador necesaria.
soporte de transmisión de mensajes a través de EtherNet/IP
y ControlNet.
Especificaciones del controlador página 23
Determine los requisitos de memoria página 24
Dispositivos de control página 25
Comuníquese con otros dispositivos página 26
Aplicaciones PhaseManager página 27
FactoryTalk Alarms and Events página 27
Conexiones del sistema Logix página 28
4 Seleccione las fuentes de alimentación.
Si el consumo eléctrico supera el máximo que proporciona una
fuente de alimentación eléctrica, instale fuentes de
alimentación eléctrica adicionales.
Especificaciones de fuentes de alimentación página 33
5 Seleccione los requisitos de montaje.
Determine si va a montar en panel o en riel DIN el sistema
CompactLogix.
Planifique los requisitos de montaje página 35
6 Seleccione los productos de visualización.
Determine los productos de visualización que satisfacen sus
necesidades de interface de operador.
Software RSView página 37
Terminales PanelView Plus página 38
Computadoras industriales VersaView página 38
Computadoras industriales VersaView CE página 38
7 Seleccione el software.
Según el diseño del sistema, determine los productos de
software que necesita para configurar y programar la
aplicación.
Productos de software disponibles página 39
Software de programación página 40
Software de comunicación página 42
Software de configuración de red página 44
Software de emulación página 46
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Seleccione los módulos Compact I/OPaso 1 - Seleccione:
Los módulos 1769 Compact I/O pueden usarse como E/S locales para un controlador
CompactLogix. Instale todos los módulos de E/S en un riel DIN o en un panel con dos
tornillos de montaje. Los módulos se encastran entre sí gracias al diseño de lengüetas
y ranuras y cuentan con un bus de comunicaciones integrado que se conecta de un
módulo a otro por medio de un conector de bus movible.
Cada módulo de E/S incluye un bloque de terminales extraíble (RTB) incorporado con una
cubierta con protección contra contacto accidental para conectarlo a accionadores
y detectores de E/S. El bloque de terminales se encuentra detrás de una puerta en
la parte frontal del módulo. El cableado de E/S puede encaminarse desde la parte inferior
del módulo hasta los terminales de E/S.
Al planificar las comunicaciones de E/S, tome en cuenta lo siguiente:
cuáles son los módulos Compact I/O que va a usar.
en dónde va a colocar los módulos Compact I/O.
cómo funcionan los módulos Compact I/O.Módulos de E/S
digitales
Tipo de módulo Descripción
módulo de entrada
Un módulo de entrada responde a la señal de entrada del modo siguiente:
Los filtros de entrada limitan los fenómenos transitorios de voltaje debidos a rebotes de contactos y/o
el ruido eléctrico. Si no se han filtrado, los efectos de los fenómenos transitorios de voltaje pueden
producir datos falsos. Todos los módulos de entrada usan filtros de entrada.
El aislamiento óptico protege los circuitos lógicos contra posibles daños debidos a fenómenos transitorios
eléctricos.
Los circuitos lógicos procesan la señal.
Un indicador LED que se activa y desactiva indica el estado del dispositivo de salida correspondiente. 
módulo de salida
Un módulo de salida controla la señal de salida del modo siguiente:
Los circuitos lógicos determinan el estado de salida.
Un indicador LED de salida indica el estado de la señal de salida.
El aislamiento óptico separa la lógica de módulo y los circuitos de bus de la alimentación de campo.
El controlador de salida activa y desactiva la salida correspondiente. 
La mayoría de los módulos de salida están provistos de supresión de sobretensión para
reducir los efectos de los fenómenos transitorios de alto voltaje. Use un dispositivo de
supresión adicional si se utiliza una salida para controlar dispositivos inductivos, como
relés, arrancadores de motor, solenoides o motores. La supresión adicional es
especialmente importante en el caso de que el dispositivo inductivo esté en serie o en
paralelo con contacto cableado, como por ejemplo los botones pulsadores o los
interruptores selectores.
Añada un dispositivo de supresión directamente en la bobina de un dispositivo inductivo
para reducir los efectos de los fenómenos transitorios de voltaje causados por




el sistema de cableado 1492
(si va a usar un sistema de cableado en
vez del bloque de terminales que viene
con el módulo)
los cables y módulos PanelConnect
adecuados si va a conectar módulos de
entrada a detectores
los cables de expansión 1769-CRLx para













COM DC com o L2
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individualmente 100 ó120 VCA
79...132 VCA a
47...63 Hz 20 ms 5 mA a 79 VCA 2.5 mA 90 mA 8 módulos
16 100 ó120 VCA 79...132 VCA a47...63 Hz 20 ms 5 mA a 79 VCA 2.5 mA 115 mA 8 módulos
12 200 ó 240 VCA 159...265 VCA a47...60 Hz 20 ms 5 mA a 159 VCA 2.5 mA 100 mA 8 módulos

























8 100…240 VCA 85...265 CA a 47...63Hz
2.0 mA a 132 VCA
2.5 mA a 265 VCA
0.25 A a 60°C(140°F)
0.50 A a 30 °C (86 °F)
2.0 A a 60°C(140°F)
4.0 A a 30 °C (86 °F) 145 mA 8 módulos
16 100...240 VCA 85...265 CA a 47...63Hz
2.0 mA a 132 VCA
2.5 mA a 265 VCA
0.25 A a 60°C(140°F)
0.50 A a 30 °C (86 °F)
4.0 A a 60 °C (140 °F)
8.0 A a 30 °C (86 °F) 225 mA 8 módulos






























1769-IG16 16 5 VCC, entrada TTL 4.5...5.5 VCC 0.5 ms 1.5 mA, estado
desactivado✶
0.6 mA, estado
activado✶ 120 mA 8 módulos
1769-IQ6XOW4 6 24 VCC, drenador osurtidor
10...30 VCC a 30°C
(86°F)
10...26.4 VCC a 60°C
(140°F)
8 ms 2 mA 1.5 mA 105 mA 8 módulos
1769-IQ16 16 24 VCC, drenador osurtidor
10...30 VCC a 30°C
(86°F)
10...26.4 VCC a 60°C
(140°F)
8 ms 2 mA 1.5 mA 115 mA 8 módulos
1769-IQ16F 16 de altavelocidad
24 VCC, drenador o
surtidor
10...30 VCC a 30°C
(86°F)
10...26.4 VCC a 60°C
(140°F)
1 ms 2 mA 1.5 mA 110 mA 8 módulos
1769-IQ32 32 24 VCC, drenador osurtidor
10...30 VCC a 30°C
(86°F)
10...26.4 VCC a 60°C
(140°F)
8 ms 2 mA 1.5 mA 170 mA 8 módulos
1769-IQ32T 32 conterminación
24 VCC, drenador o
surtidor 20.4...26.4 VCC 8 ms 3 mA 1.7 mA 170 mA 8 módulos
Las entradas TTL son invertidas (0.2…0.8 VCC = voltaje bajo lógico = Estado activado; 2.0…5.5 VCC = voltaje alto lógico = estado desactivado).
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Módulos de salida digital de CC 1769 Compact























(mA) a 5 V
Corriente del
backplane
(mA) a 24 V
Distancia res-
pecto a la fuente
de alimentación
eléctrica
4 24 VCC 5...265 VCA5...125 VCC 0 mA 2.5 A 8.0 A 105 mA 50 mA 8 módulos
8 24 VCC 5...265 VCA5...125 VCC 0 mA
0.5 A a 60 °C (140 °F)




5...125 VCC 0 mA
0.5 A a 60 °C (140 °F)
1.0 A a 30 °C (86 °F) 16 A 125 mA 100 mA 8 módulos
16 24 VCC 5...265 VCA5...125 VCC 0 mA 2.5 A 20 A 205 mA 180 mA 8 módulos






IEC 947 NEMA ICS 2-125Cierre Apertura Cierre Apertura
240 VCA
2.5 A
7.5 A 0.75 A
1800 VA 180 VA AC15 C300
120 VCA 15 A 1.5 A
125 VCC 1.0 A 0.22 A 28 VA DC13 R150
24 VCC 2.0 A 1.2 A 28 VA ⎯ ⎯























1769-OB8 8 24 VCC, surtidor 20.4...26.4 VCC 1.0 mA a 26.4 VCC 2.0 A a 60°C(140°F) 8.0 A a 60°C(140°F) 145 mA 8 módulos✶
1769-OB16 16 24 VCC, surtidor 20.4...26.4 VCC 1.0 mA a 26.4 VCC 0.5 A a 60 °C (140 °F)1.0 A a 30 °C (86 °F)
4.0 A a 60 °C (140 °F)
8.0 A a 30 °C (86 °F) 200 mA 8 módulos✶
1769-OB16P 16 protegidas 24 VCC, surtidor 20.4...26.4 VCC 1.0 mA a 26.4 VCC 0.5 A a 60 °C (140 °F)1.0 A a 30 °C (86 °F)
4.0 A a 60 °C (140 °F)
8.0 A a 30 °C (86 °F) 160 mA 8 módulos✶
1769-OB32 32 24 VCC, surtidor 20.4...26.4 VCC 1.0 mA a 26.4 VCC 0.5 A a 60 °C (140 °F)1.0 A a 30 °C (86 °F)
8.0 A a 60°C(140°F)
16.0 A a 30 °C (86 °F) 300 mA 6 módulos✶
1769-OB32T 32 conterminación 24 VCC, surtidor 10.2...26.4 VCC 0.1 mA a 26.4 VCC
0.5 A a 60 °C (140 °F)
1.0 A a 30 °C (86 °F)
4.0 A a 60 °C (140 °F)
8.0 A a 30 °C (86 °F) 220 mA 8 módulos
1769-OG16 16 5 VCC, salida TTL 4.5...5.5 VCC ⎯ 0.24 A a 60°C(140°F) 0.38 A a 60°C(140°F) 200 mA 8 módulos
1769-OV16 16 24 VCC, drenador 20.4...26.4 VCC 1.0 mA a 26.4 VCC 0.5 A a 60 °C (140 °F)1.0 A a 30 °C (86 °F)
4.0 A a 60 °C (140 °F)
8.0 A a 30 °C (86 °F) 200 mA 8 módulos✶
1769-OV32T 32 conterminación 24 VCC, drenador 10.2...26.4 VCC 1.0 mA a 26.4 VCC
0.5 A a 60 °C (140 °F)
1.0 A a 30 °C (86 °F)
4.0 A a 60 °C (140 °F)
8.0 A a 30 °C (86 °F) 220 mA 8 módulos
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Módulos de E/S
analógicos
Seleccione los módulos analógicos, de termopares o RTD.
















a la fuente de
alimentación
eléctrica







— 105 mA 60 mA 8 módulos‡





⎯ 145 mA 95 mA 8 módulos







⎯ 120 mA 70 mA 8 módulos















⎯ 145 mA 75 mA 8 módulos







⎯ 145 mA 160 mA 8 módulos
1769-OF8V ⎯ 8 de voltaje 16 bits (unipolar) 0…20 mA4…20 mA ⎯ 145 mA 125 mA 8 módulos
1769-IF4XOF2 4 2 aisladasindividualmente







— 120 mA 160 mA 8 módulos
1769-IR6 6 —
Depende del filtro
de entrada y de la
configuración
—
100, 200, 500, 1000 Ω
Platino, alfa=385
100, 200, 500, 1000 Ω
Platino, alfa=3916
120 Ω níquel, alfa=672
120 Ω níquel, alfa=618
10 Ω cobre











Tipos de termopar: J, K,
T, E, R, S, B, N, C
±50 mV
±100 mV
100 mA 40 mA 8 módulos
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Módulos de E/S
especiales
Los módulos de E/S especiales están disponibles para necesidades más específicas de
aplicación. 
Módulo contador 1769-HSC de alta velocidad
Use el módulo 1769-HSC cuando necesite: 
un módulo contador que puede reaccionar a las señales de entrada de alta velocidad. 
para generar una velocidad y un intervalo de tiempo entre los datos de los impulsos
(intervalo de impulsos).
un máximo de 2 canales por cuadratura ó 4 canales de entradas de impulso/contador.
Módulo de reserva de dirección 1769-ARM
Utilice un módulo de reserva de dirección 1769-ARM para reservar ranuras de módulos.
Después de crear una configuración de E/S y un programa de usuario, puede extraer
y reemplazar cualquier módulo de E/S en el sistema por un módulo 1769-ARM una vez
que haya inhibido el módulo extraído en el software de programación RSLogix 5000.
No.
Cat. Número de entradas Número de salidas
Corriente del backplane




a la fuente de alimentación
eléctrica
1769-HSC 2 4 425 mA 19.2...31.2 VCC100 mA a 24 VCC 4 módulos
Módulo de control 1769-BOOLEAN
No. Cat.
Use el módulo 1769-BOOLEAN en aplicaciones que requieren capacidad de repetición,
tales como manejo y envasado de materiales, cuando existe el requisito de activar una
salida en base a la transición de una entrada. Si la expresión booleana es verdadera,
la salida se dirige al estado activado. Si la expresión booleana es falsa, el canal de
salida se dirige al estado desactivado. Existen cuatro operadores que usted puede
configurar como OR, AND, XOR o ninguno.




(mA) a 5 V
1769-BOOLEAN
Distancia respecto




24 VCC, entrada drenadora, salida
surtidora 220 mA 8 módulos
No. Cat. Número de entradas Número de salidas Corriente del backplane (mA) a 5 V
1769-ARM
Distancia respecto a la fuente de
alimentación eléctrica
— — 60 mA 8 módulos
Módulo gateway en serie 1769-ASCII
El módulo 1769-ASCII, una interface ASCII de dos canales de uso general, proporciona
una interface de red flexible a una amplia variedad de dispositivos ASCII RS-232, RS-485
y RS-422. El módulo proporciona las conexiones de comunicación al dispositivo ASCII.
No. Cat. Configuración de canal Longitud máx. del mensaje Corriente del backplane (mA) a 5 V
Distancia respecto a la fuente de
alimentación eléctrica
1769-ASCII RS-232, RS-422 o RS-485 200 caracteres 500 mA 4 módulos
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Sistemas de cableado
1492
Como alternativa a comprar los RTB y conectar los cables, puede comprar un sistema de
cableado de: 
módulos de interface (IFM) que proporcionan los bloques de terminales de salida para
módulos de E/S digitales. Use los cables preformados que acoplan el módulo de E/S
con el IFM.
módulos de interface analógicos (AIFM) que proporcionan los bloques de terminales
de salida para módulos de E/S analógicas. Use los cables preformados que acoplan
el módulo de E/S con el AIFM.
cables preparados para el módulo de E/S. Un extremo del conjunto de cableado es un
RTB que se conecta a la parte frontal del módulo de E/S. El otro extremo tiene





Gracias a sus sistemas de conexión de detectores, los módulos PanelConnect
le permiten conectar detectores directamente a módulos de E/S por medio de
conectores y cables preinstalados.
Cuando se monta el módulo PanelConnect en el envolvente, queda correctamente
sellado, lo que permite introducir las conexiones de los detectores. No es necesario
sellar la abertura por la que se introducen los cables de los detectores en el envolvente.
Tampoco hace falta crear conectores especiales, ni hacer conexión a estos conectores
especiales.
Compact I/O a variadores PowerFlex





Descripción Velocidad de comunicación
Corriente del
backplane (mA) a 5 V
Corriente del
backplane (mA) a 24 V
Distancia respecto
a la fuente de
alimentación eléctrica
El módulo Compact I/O a DPI/SCANport se
conecta a los variadores de clase PowerFlex 7,
otros dispositivos de computadora principal
basados en DPI y dispositivos de computadora
principal basados en SCANport como, por
ejemplo, los variadores 1305 y 1336 PLUS II. 
DPI: 1925 Kbps ó 250 Kbps
SCANport: 125 Kbps 280 mA





El módulo Compact I/O a DSI/Modbus se conecta
a los variadores clase PowerFlex 4 y a otros
dispositivos esclavos Modbus RTU tales como
los variadores clase PowerFlex 7 con
adaptadores 20-COMM-H RS485 HVAC.
DSI: 19.2 Kbps
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Coloque los módulos
Compact I/O en un
sistema CompactLogix
El controlador y los módulos de E/S pueden montarse en panel o en un riel DIN.
El número de módulos E/S locales que puede colocar depende del controlador. 
Si agrupa los módulos en distintos bancos:
el controlador debe encontrarse a la izquierda del primer banco.
cada banco necesita su propia fuente de alimentación eléctrica.
use los cables de expansión para conectar los bancos.
el último banco de E/S requiere una terminación de tapa final.
Este controlador Acepta Que pueden estar en
1769-L35CR
1769-L35E




16 módulos locales 3 bancos separados
Seleccione los cables de expansión
La manera en que usted oriente los bancos de E/S determina los cables de expansión
que necesitará para conectar los bancos de E/S.
Si tiene un Y conecta el chasis Use este cable✶
Segundo banco
Derecha a izquierda 1769-CRLx
Derecha a derecha 1769-CRRx
Tercer banco
Derecha a izquierda 1769-CRLx
Derecha a derecha 1769CRRx
Izquierda a izquierda 1769-CLLx
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Añada terminaciones de tapa final
El controlador es el módulo del extremo izquierdo en el sistema CompactLogix.
El controlador tiene terminación incorporada, por lo tanto el extremo izquierdo del
sistema tiene terminación.
El banco de E/S final en el sistema CompactLogix necesita una terminación de tapa final
en el extremo sin el cable de expansión.
Para una Pida
Terminación de tapa final derecha 1769-ECR
Terminación de tapa final izquierda 1769-ECL
Seleccione E/S locales o remotas (distribuidas)
Además de las E/S locales, el controlador CompactLogix puede controlar E/S
remotas (distribuidas) mediante: 
EtherNet/IP usando un controlador 1769-L32E ó 1769-L35E.
ControlNet usando un controlador 1769-L32C o 1769-L35CR.
DeviceNet usando un módulo escáner 1769-SDN.
Si bien las E/S locales pueden ser económicas y fáciles de configurar, la configuración de
E/S remotas ofrece: 
más versatilidad en el esquema del sistema.
más opciones de comunicación, tales como DeviceNet, ControlNet y EtherNet/IP.
la capacidad de configurar el formato de comunicación de sólo recepción para
módulos de E/S remotas. 
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Validación del esquema de E/S para los controladores
1769-L3xx
El controlador 1769-L3xx es compatible con un máximo de 30 módulos locales, en
cualquier combinación de módulos digitales, analógicos y especiales.
Cada módulo de un sistema CompactLogix usa una cantidad establecida de memoria
del backplane, además de los datos que el módulo almacena o transfiere. A medida
que se añaden módulos, el mínimo RPI del backplane aumenta.
Para validar el sistema debe considerarse la corriente de 5 VCC y la corriente de
24 VCC total consumida. Los módulos de E/S deben distribuirse de tal manera que
la corriente consumida del lado izquierdo o derecho de la fuente de alimentación
eléctrica nunca exceda de 2.0 A a 5 VCC y 1.0 A a 24 VCC.
A medida que se instalan los módulos, el mínimo RPI del backplane aumenta. El RPI
(intervalo entre paquetes solicitado) define la frecuencia con la que el controlador envía
y recibe todos los datos de E/S en el backplane. Hay un RPI para todo el backplane 1769.
Considere estas pautas cuando instale los módulos:
Tipo de módulo Consideraciones
Digital y analógico (cualquier combinación)
es posible escanear de 1 a 4 módulos en 1.0 ms
es posible escanear de 5 a 16 módulos en 1.5 ms
es posible escanear de 17 a 30 módulos en 2.0 ms
algunos módulos de entrada tienen un filtro de 8.0 ms fijo; por lo tanto, seleccionar un
RPI más rápido no tiene ningún efecto
Especial
los módulos 1769-SDN de tamaño completo añaden 1.5 ms por módulo
los módulos 1769-HSC añaden 0.5 ms por módulo
Usted siempre puede seleccionar un RPI más lento que los listados anteriormente. Estas
consideraciones muestran qué tan rápido pueden escanearse los módulos, no qué tan
rápido puede usar los datos una aplicación. El RPI es asíncrono al escán del programa.
Otros factores, tales como la duración de la ejecución del programa, afectan el
rendimiento efectivo de las E/S.
Cómo funcionan los
módulos Compact I/O
El sistema CompactLogix sigue un modelo productor/consumidor. Los módulos de
entrada generan datos para el sistema. Los controladores, los módulos de salida y los
módulos especiales producen y consumen datos. El modelo productor/consumidor utiliza
el método de difusión múltiple de datos. Esto significa que múltiples nodos pueden
consumir los mismos datos simultáneamente desde un dispositivo único.
El controlador escanea la lógica de control continuamente. Un escán es el tiempo que
tarda el controlador en ejecutar la lógica una vez. Los datos de entrada se transmiten
al controlador y los de salida se transmiten a los módulos de salida asíncronamente
con el escán de la lógica.
Todos los módulos de E/S de los sistemas CompactLogix se escanean asíncronamente
con el escán del programa a intervalos de paquetes solicitados (RPI) configurables.
Usted configura un régimen de RPI para todos las E/S locales en todos los bancos:
1 ms...750 ms para los controladores 1769-L3xx
Importante: CompactLogix no es compatible con desmontaje e inserción con
la alimentación eléctrica conectada (RIUP). Mientras el sistema CompactLogix está con
la alimentación eléctrica conectada, cualquier interrupción en la conexión entre la fuente de
alimentación eléctrica y el procesador (por ej., desmontar la fuente de alimentación, el
procesador o un módulo de E/S) borrará la memoria del procesador (incluyendo el programa
de usuario). Si RIUP es un requisito importante, considere usar un sistema ControlLogix.
14
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En un sistema Logix, los módulos realizan difusión múltiple de datos. Esto significa que
múltiples dispositivos pueden recibir los mismos datos simultáneamente desde un
dispositivo único. Cuando usted elige un formato de comunicación para un módulo de




El controlador que crea la configuración primaria y la conexión de comunicación a un
módulo. El controlador propietario escribe los datos de configuración y establece una
conexión al módulo.
Conexión de sólo recepción
Un propietario proporciona los datos de configuración para el módulo de E/S.
Un controlador que usa una conexión de sólo recepción únicamente monitorea el módulo.
No escribe los datos de configuración y sólo puede mantener una conexión al módulo de
E/S mientras el controlador propietario está controlando activamente el módulo de E/S.
Debido a la naturaleza distribuida de un sistema CompactLogix, el controlador
CompactLogix debe ser el propietario de sus propios módulos de E/S locales. Ningún otro
controlador Logix puede ser receptor ni propietario del Compact I/O local. El controlador
CompactLogix debe generar sus propios datos de E/S locales para que los consuma
cualquier otro controlador. El formato de sólo recepción se aplica únicamente a E/S
remotas.
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Paso 2 - Seleccione: Seleccione las comunicaciones de red
Según la red a la que va a conectarse, se utilizarán módulos de interface distintos.
Los controladores 1769-L32E y 1769-L35E tienen un puerto EtherNet/IP incorporado
y un puerto en serie incorporado. 
Los controladores 1769-L32C y 1769-L35CR tienen un puerto ControlNet incorporado
y un puerto en serie incorporado. 
El controlador 1769-L31 tiene dos puertos RS-232 incorporados. 
Arquitectura de redes abiertas NetLinx
La arquitectura de redes abiertas NetLinx de Rockwell Automation es una estrategia que
consiste en implementar la tecnología de interconexión en redes abiertas para lograr una
integración total, desde la planta hasta la administración gerencial. Las redes de
la arquitectura NetLinx - DeviceNet, ControlNet y EtherNet/IP - utilizan el Protocolo
Industrial Común (CIP), por lo tanto hablan el mismo lenguaje y comparten un conjunto
universal de servicios de comunicación. Gracias a que la arquitectura NetLinx, que forma
parte de nuestra arquitectura integrada, integra todos los componentes de un sistema de
automatización, abarcando desde unos cuantos dispositivos en una red hasta múltiples
dispositivos en múltiples redes, incluyendo acceso a Internet, nuestros clientes logran
aumentar la flexibilidad, reducir los costos de instalación y mejorar la productividad.
La red EtherNet/IP es un estándar para la interconexión en redes industriales abiertas
que admite la transmisión de mensajes implícita y explícita y sólo requiere medios
físicos y equipos Ethernet comerciales. 
La red ControlNet permite que los dispositivos de control inteligentes de alta velocidad
compartan la información necesaria para el control supervisor, coordinación de celdas
de trabajo, interface de operador, configuración de dispositivos remotos, programación
y resolución de problemas. 
La red DeviceNet ofrece acceso de bajo costo y alta velocidad a los datos del área de




Cables y equipo de red asociados
Arquitectura de redes abiertas NetLinx
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Seleccione una red
Puede configurar el sistema para el intercambio de información entre una gama de
dispositivos, plataformas informáticas y sistemas operativos. Seleccione un controlador
CompactLogix con comunicaciones integradas o el dispositivo de comunicación apropiado
para las redes que satisfaga sus necesidades:
Si la aplicación requiere Utilice esta red Seleccione
Administración de la planta
Configuración, recolección de datos
y control en una red única de alta velocidad
Aplicaciones en las que el tiempo es
fundamental sin programación establecida




Controlador 1769-L31 con 1761-NET-ENI
Transferencia de alta velocidad de datos
con tiempos críticos entre controladores
y dispositivos de E/S
Entrega de datos determinista y repetible
Redundancia de medios físicos
Seguridad intrínseca
sistemas de controlador redundante
Red ControlNet Controlador 1769-L32C, -L35CR
Conexiones de dispositivos de bajo nivel
directamente a los controladores de
la planta sin interconectarlos con módulos
de E/S
Datos enviados según sea necesario
Más diagnósticos para mejorar
la recolección de datos y la detección de
fallos
Tiempo de puesta en marcha reducido







Control supervisor y adquisición de datos
(SCADA)
Red en serie Puerto en serie incorporado en todosloscontroladores CompactLogix
Conexiones a redes DH-485 existentes Red DH-485 Puerto en serie incorporado con un1761-NET-AIC
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Red EtherNet/IP El protocolo de red industrial Ethernet (EtherNet/IP) es un estándar para la interconexión
en redes abiertas que admite tanto la transmisión de mensajes en tiempo real de E/S
como el intercambio de mensajes. Su aparición se debió a la gran demanda de uso de
las redes Ethernet para las aplicaciones de control. La red EtherNet/IP utiliza medios
físicos y chips de comunicación Ethernet de uso corriente a nivel comercial.
La red EtherNet/IP proporciona un excelente rendimiento en el control de E/S y de
variadores junto con procesamiento de información de HMI y muchas tecnologías
comerciales. 
Seleccione una interface EtherNet/IP
Seleccione el controlador y la interface Ethernet/IP apropiados según la aplicación
y cómo interactúa el controlador con los dispositivos:
Si su aplicación Seleccione Descripción
Controla la E/S a través de
EtherNet/IP
Produce y consume datos
a través de EtherNet/IP
Accede a los dispositivos
EtherNet/IP y en serie
Requiere una alto rendimiento
a través de EtherNet/IP
Controlador CompactLogix
1769-L32E ó 1769-L35E con
un puerto EtherNet/IP integrado
Los controladores CompactLogix 1769-L32E y 1769-L35E tienen un
puerto EtherNet/IP y un puerto RS-232 incorporados. El controlador
puede controlar E/S locales además de E/S conectadas de manera
remota mediante EtherNet/IP. El controlador es compatible con
hasta 32 conexiones EtherNet/IP remotas.
Envía y recibe mensajes
a través de EtherNet/IP
Transfiere pequeñas
cantidades de datos a través
de EtherNet/IP
Controlador 1769-L31 con
interface 1761-NET-ENI, serie B
El módulo de interface 1761-NET-ENI serie B envía un mensaje DF1,
recibido del controlador al que está conectado, a un dispositivo de
destino de TCP/IP compatible.
No. Cat.
Velocidad de




backplane (mA) a 5 V
Corriente del
backplane (mA) a 24 V
Distancia respecto




Cada módulo tiene un máximo de:
• 64 conexiones TCP/IP
• 32 conexiones Logix
(E/S e información)
RJ-45
4.74 W 660 mA 90 mA 4 módulos
1769-L35E 10/100 Mbps 4.74 W 660 mA 90 mA 4 módulos
1761-NET-ENI 10/100 Mbps 6 conexiones TCP/IP — 0 mA 50 mA —
Certificaciones: UL, CSA (Clase I, División 2, Grupo A, B, C, D), CE, C-Tick
Vaya al vínculo Product Certifications en http://ab.com para obtener información sobre las declaraciones de conformidad, certificados y otros detalles de certificación. 
✶El dispositivo 1761-NET-ENI es un vínculo Ethernet a dispositivo en serie. Si bien 10 Mbps es la velocidad de comunicación más rápida que ofrece un dispositivo 1761-NET-ENI, el rendimiento real de la red depende de la máxima
velocidad de conexión del puerto en serie.
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Configuración EtherNet/IP típica
Sistema de MRP, base




y telefónico de acceso
remoto 9300-RADES
PowerFlex 4 - variador
de clase de componente PowerFlex 7 - variador
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Red ControlNet La red ControlNet una red de control dotada de la técnica más moderna que satisface las
demandas de aplicaciones de alto rendimiento efectivo, en tiempo real. La red ControlNet
usa el probado Protocolo Industrial Común (CIP) para combinar la funcionalidad de una red
de E/S y una red de dispositivos similares proporcionando rendimiento de alta velocidad
para ambas funciones. 
La red ControlNet proporciona transferencias deterministas y repetibles de todos los
datos de control con misión crítica, además de aceptar transferencias de datos que no
tienen tiempo crítico. La actualización de E/S y el enclavamiento entre controladores























•  Sistema autónomo
32 conexiones
Cable coaxial RG-6
1786-RG6 (cable con blindaje
de cuadratura)
1786-RG6F (cable coaxial de





1786-TPR (toma en T de
ángulo recto)
1786-TPS (toma en T recta)
1786-TPYR (toma en Y de
ángulo recto)
1786-TPYS (toma en T
recta)
1786-TCT2BD1 (toma IP67)





•  Medio físico
redundante
4.36 W 680 mA 40 mA 4 módulos
Certificaciones: UL, CSA (Clase I, División 2, Grupo A, B, C, D), CE, C-Tick
Vaya al vínculo Product Certifications en http://ab.com para obtener información sobre las declaraciones de conformidad, certificados y otros detalles de certificación. 
  
E/S E/SE/S E/S E/S E/S
E/S E/S E/S E/S














PowerFlex 4 - variador
de clase de
componente PowerFlex 7 - variador
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Red DeviceNet La red DeviceNet es una red abierta de nivel bajo que proporciona conexiones entre
dispositivos industriales simples (por ejemplo, detectores y accionadores) y dispositivos de
nivel más alto (por ejemplo, computadoras y controladores PLC). La red DeviceNet utiliza
el protocolo de control industrial (CIP) probado para ofrecer control, configuración
y recogida de datos para dispositivos industriales.
Si su aplicación Seleccione Descripción
• Se comunica con otros dispositivos DeviceNet
(E/S y mensajes)
• Requiere transmisión de mensajes explícita
• Utiliza el controlador como un maestro o esclavo
• Utiliza el puerto en serie del controlador para otras
comunicaciones




El módulo escáner sirve como interface entre los
dispositivos DeviceNet y el controlador
CompactLogix. El escáner le permite al controlador:
• leer entradas provenientes de dispositivos
esclavos.
• escribir salidas a dispositivos esclavos.
• enviar y recibir mensajes. 
• Se comunica con otros dispositivos DeviceNet
(sólo transmisión de mensajes)
• Utiliza el controlador sólo como un esclavo
• No usa el puerto en serie del controlador para
ningunas otras comunicaciones
• Su menor costo se traduce en un rendimiento más
bajo que el escáner 1769-SDN
• Acepta carga/descarga del proyecto del controlador
Interface 1761-NET-DNI
La interface conecta al controlador CompactLogix
con otros dispositivos en una red DeviceNet para:
• descargar datos de configuración en un dispositivo
• monitorear el estado operativo de un dispositivo
• comunicarse con dispositivos similares
(transmisión de mensajes)
• cargar/descargar programas. 
• Accede al Compact I/O remoto





• Se interconecta con hasta 30 módulos Compact I/O
• Se comunica con otros componentes del sistema de














(mA) a 5 V
Corriente del
backplane













90 mA a 11 VCC
110 mA a 25 VCC
(N.E.C. Clase 2)
2.2 ⎯ 440 mA ⎯ mA 4 módulos
1761-NET-DN✶ 11…25 VCC — 4.8 0 mA 200 mA na
1769-ADN/B 90 mA a 24 VCC (+4%)(N.E.C. Clase 2) 2.5 ⎯ 450 mA ⎯ mA 5 módulos
1769-ADN/A 90 mA a 24 VCC (+4%)(N.E.C. Clase 2) 2.5 ⎯ 450 mA ⎯ mA 4 módulos
Certificaciones: UL, CSA (Clase I, División 2, Grupo A, B, C, D), CE, C-Tick
Vaya al vínculo Product Certifications en http://ab.com para obtener información sobre las declaraciones de conformidad, certificados y otros detalles de certificación. 
✶El dispositivo 1761-NET-DNI es un */*vínculo DeviceNet a un dispositivo en serie. El rendimiento real de la red depende de la máxima velocidad de conexión del puerto en serie.
El adaptador 1769-ADN serie A no es compatible con los módulos 1769-OA16, 1769-OW16, 1769-IF4XOF2 ni 1769-HSC.
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Red en serie El puerto en serie es compatible con la comunicación en serie RS-232. El puerto en serie
acepta el protocolo DF1 para comunicarse con otros dispositivos en el vínculo en serie.
El controlador CompactLogix que elija determina el número de puertos en serie que
tendrá a su disposición.
Si necesita Identificado(s) como: Con este protocolo: Seleccione este controlador
Un puerto en serie Canal 0 (totalmente aislado) DF1, DH-485, ASCII
1769-L35CR, -L35E
1769-L32C, -L32E
Dos puertos en serie
Canal 0 (totalmente aislado
Canal 1 (no aislado)
Canal 0: DF1, DH-485, ASCII
Canal 1: DF1, DH-485
1769-L31
Si conecta el controlador a un puerto no aislado (canal 1) en el controlador a una estación
de trabajo, módem, o dispositivo ASCII, instale un aislador entre el controlador y el
dispositivo final. Por ejemplo, puede usar el convertidor de interface 1761-NET-AIC como
aislador.
Módulo Gateway en serie 1769-ASCII
El módulo 1769-ASCII, una interface ASCII de dos canales de uso general, proporciona una
interface de red flexible a una amplia variedad de dispositivos ASCII RS-232, RS-485
y RS-422. El módulo proporciona las conexiones de comunicación al dispositivo ASCII.
Utilice este modo DF1 Para
Punto a punto La comunicación entre un controlador y otros dispositivos compatibles con DF1 usando un protocolofull-duplex DF1.
Módem de radio DF1 Aplicaciones SCADA donde los controladores intercambian datos mediante transmisión de radio. 
Maestro DF1 El control de encuestas y la transmisión de mensajes entre el maestro y cada esclavo usando elprotocolo encuestado half-duplex DF1.
Esclavo DF1 Usar el controlador como estación de esclavo en una red en serie maestra/esclavo usandoel protocolo half-duplex DF1.
Modo de usuario (ASCII) La comunicación entre un controlador y un dispositivo ASCII, tal como un lector de códigos de barra.
  
No. Cat. Configuración de canal Longitud máx. del mensaje Corriente del backplane (mA) a 5 V
Distancia respecto a la fuente de alimentación
eléctrica
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Red DH-485 En la red DH-485, el controlador puede enviar y recibir mensajes hacia y desde otros
controladores en la red. La conexión DH-485 es compatible con la programación remota
y el monitoreo a través del software RSLogix 5000. Sin embargo, el tráfico excesivo por
una conexión DH-485 puede afectar adversamente el rendimiento total y provocar
expiración de los tiempos de espera y pérdida en el rendimiento de configuración del
RSLogix 5000.
Importante: Utilice los controladores Logix5000 en redes DH-485 únicamente cuando
desee añadir controladores a una red DH-485 existente. Se recomienda utilizar redes de
la arquitectura NetLinx para aplicaciones nuevas con controladores Logix5000.
Se necesita un convertidor 1761-NET-AIC para cada controlador que desee colocar en
la red DH-485. Puede tener dos controladores en cada convertidor 1761-NET-AIC, pero
necesitará un cable diferente para cada controlador. Conecte un controlador al puerto
1 (conector de 9 pines) y un controlador al puerto 2 (conector mini-DIN).
Para conectarse a este puerto Use este cable
Puerto 1










Para utilizar controladores Logix5000 en Modbus, conéctese por medio del puerto en serie
y ejecute una rutina de lógica de escalera determinada. Con el software de programación
RSLogix 5000 Enterprise se incluye el proyecto de controlador. Para obtener más
información, consulte el documento Using Logix5000 Controllers as Masters or Slaves on
Modbus Application Solution, publicación CIG-AP129A.
Procesador SLC 5/04 con DH-485
incorporada
PanelView 550 con 1761-NET-
A/C
Red DH-485
Controlador MicroLogix 1200 con
1761-NET-AIC
Controlador MicroLogix 1500 con
1761-NET-AIC Controlador MicroLogix con 1761-NET-AIC
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Paso 3 - Seleccione: Seleccione los controladores
Los controladores CompactLogix monitorean y controlan E/S por medio del CompactBus 1769,
así como también a través de redes de E/S remotas. Los controladores CompactLogix se
comunican con otras computadoras o procesadores a través de redes RS-232-C
(protocolo DF1/DH-485), DeviceNet, ControlNet y EtherNet/IP. Para proporcionar comunicación
para un controlador CompactLogix, instale el módulo de interface apropiado o seleccione un
controlador con comunicaciones integradas.
El sistema operativo multitarea admite tareas configurables que pueden priorizarse. Una de
las tareas puede ser continua. Las otras deben ser tareas periódicas o de eventos. Cada tarea
puede incluir un máximo de 32 programas, junto con sus lógicas y datos locales, lo que permite
que distintos equipos virtuales funcionen de manera independiente en un mismo controlador.
Especificación Descripción
Distancia respecto a la fuente de alimentación eléctrica 4 módulos






Lenguajes de programación compatibles
Lógica de escalera de relé
Diagrama de bloques de funciones
Texto estructurado
Diagrama de función secuencial
Cable de programación
1761-CBLPM02 al aislador 1761-NET-AIC
1761-CBLPA00 al aislador 1761-NET-AIC
1756-CP3 directamente al controlador
1747-CP3 directamente al controlador
Cable RJ-45 Ethernet estándar (1769-L35E)
Certificaciones: UL, CSA (Clase I, División 2, Grupo A, B, C, D), CE, C-Tick
Vaya al vínculo Product Certifications en http://ab.com para obtener información sobre las declaraciones de conformidad, certificados y otros detalles
de certificación. 
Un controlador con el puerto de red
correcto
Un controlador con suficiente memoria
Las baterías de repuesto
Una tarjeta 1784-CF64 CompactFlash
24
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Controladores CompactLogix
Cálculo del uso de memoria del controlador
Las ecuaciones siguientes proporcionan un cálculo aproximado de la memoria necesaria para
un controlador.
Tareas del
controlador _____ * 4000 =
_____ bytes
(1 tarea como mínimo)
Puntos de E/S digitales _____ * 400 = _____ bytes
Puntos de E/S analógicas _____ * 2600 = _____ bytes
Ejes de control de
movimiento _____ * 8000 = _____ bytes
Memoria no volátil
La tarjeta 1784-CF64 contiene la memoria no volátil (Flash) para almacenar
permanentemente un programa de usuario y datos de tag en un controlador. Usted puede
activar manualmente el controlador para guardar en la memoria no volátil o cargar desde ella.
configurar el controlador para cargar desde memoria no volátil al encender
















(mA) a 5 V
Corriente del
backplane

















1769-L35E 1536 K bytes 64 MbytesCompactFlash 8
1 puerto RS-232: 38.4
kbps máx. (DF1)
1 puerto EtherNet/IP:
10/100 Mbps (RJ-45 ó
10BaseT)
660 mA 90 mA 4.74 W 30 3 4 módulos
1769-L35CR 1536 K bytes 64 MbytesCompactFlash 8
RS-232, NAP,
ControlNet canales A y
B
680 mA 40 mA 4.36 W 30 3 4 módulos
1769-L32E 768 K bytes 64 MbytesCompactFlash 6
1 puerto RS-232: 38.4
kbps máx. (DF1)
1 puerto EtherNet/IP:
10/100 Mbps (RJ-45 ó
10BaseT)
660 mA 90 mA 4.74 W 16 3 4 módulos
1769-L32C 768 K bytes 64 MbytesCompactFlash 6
RS-232, NAP,
ControlNet canal A 680 mA 40 mA 4.36 W 16 3 4 módulos









330 mA 40 mA 2.61 W 16 3 4 módulos
Certificaciones: UL, CSA (Clase I, División 2, Grupo A, B, C, D), CE, C-Tick
Vaya al vínculo Product Certifications en http://ab.com para obtener información sobre las declaraciones de conformidad, certificados y otros detalles de certificación. 
✶La memoria de usuario disponible equivale a la cantidad de memoria que puede utilizar el usuario después de conectar el software RSLogix 5000 Enterprise Series y cargar un programa nulo.
Requiere una tarjeta CompactFlash industrial 1784-CF64.
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Módulos de E/S distribuidas de control
El controlador 1769 CompactLogix puede controlar estos módulos de E/S distribuidas.
Compatibilidad del
controlador 1769
Comunicación con dispositivos de visualización
El controlador 1769 CompactLogix puede comunicarse con estos dispositivos de visualización.
Dispositivos de visualización EtherNet/IP✶ ControlNet DeviceNet RS-232 (DF1) DH-485
Terminal 2711P PanelView Plus Sí Sí Sí Sí Sí
Computadora 6182H VersaView CE Sí Sí Sí Sí Sí
Terminal 2711 PanelView Sí Sí Sí Sí‡ Sí‡
Terminal 2711 e PanelView No No No No No
Módulo de operador 800E, 800T
RediSTATION/RediPANEL No No Sí No No
Pantalla de mensajes 2706 InView Sí Sí Sí Sí Sí
Pantalla de mensajes 2706 DL40
Dataliner No No No Sí No
Pantalla de mensajes 2706 DL, DL50
DataLiner No No No Sí No
Interface de operador 2707 DTAM
Plus No No Sí Sí‡ Sí‡
✶Los controladores que no son EtherNet/IP CompactLogix requieren una interface 1761-NET-ENI para conectarse a una red EtherNet/IP. Esta interface es únicamente un puente de transmisión de mensajes.







1732 ArmorBlock Sí No Sí
1734 POINT Sí Sí Sí
1734D POINTBlock Sí Sí Sí
1738 ArmorPoint Sí Sí Sí
1746 SLC No No No
1756 ControlLogix Sí Sí Sí
1769 Compact I/O No No Sí
1771 PLC-5 No No No
1790 CompactBlock LDX No No Sí
1791D CompactBlock No No Sí
1792D ArmorBlock MaXum no no sí
1794 FLEX I/O Sí Sí Sí
1797 FLEX Ex‡ Sí Sí No
1798 FLEX Armor No No Sí
1799 incorporado No No Sí
✶Los controladores que no son EtherNet/IP CompactLogix requieren una interface 1761-NET-ENI para conectarse a una red EtherNet/IP. Esta interface es únicamente un puente de transmisión de mensajes.
Para controlar las E/S, use un escáner 1769-SDN para conectar el controlador a la red DeviceNet.
‡Inserte una pareja de módulos 1797-BIC y 1797-CEC para aislar los módulos FLEX Ex I/O de la sección del sistema que no cuenta con seguridad intrínseca.
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Comunicación con otros controladores
El controlador 1769 CompactLogix puede comunicarse con estos controladores.
Comunicación con otros dispositivos de comunicación
El controlador 1769 CompactLogix puede comunicarse con estos dispositivos de comunicación.
Dispositivo de
comunicación EtherNet/IP✶ ControlNet DeviceNet RS-232 (DF1) DH-485
Software 9355 RSLinx Sí Sí Sí Sí Sí




NA Sí NA NA NA
1784-PCIDS, 1784-PCD NA NA Sí NA NA
1788-CN2DN NA Sí Sí NA NA
1788-EN2DN Sí NA Sí NA NA
1788-CN2FF NA Sí NA NA NA
Módulo 1203-CN1
ControlNet‡ NA SÍ NA NA NA
1203-FM1/FB1 SCANport§ NA NA NA NA NA
✶Los controladores que no son EtherNet/IP CompactLogix requieren una interface 1761-NET-ENI para conectarse a una red EtherNet/IP. Esta interface es únicamente un puente de transmisión de mensajes.
Para acceso a DeviceNet use ya sea un escáner 1769-SDN (control de E/S y envío/recepción de mensajes) o una interface 1761-NET-DNI (puente para transmisión de mensajes).
‡Use la configuración de módulo genérica para el módulo 1203-CN1 y una instrucción MSG genérica CIP para la comunicación con el módulo.
§Use una instrucción MSG genérica CIP para la comunicación con el módulo SCANport 1203-FM1 en un riel DIN remoto para el controlador. El riel DIN remoto también requiere un módulo adaptador ControlNet 1794-ACN(R)15.
Controlador EtherNet/IP✶ ControlNet DeviceNet RS-232 (DF1) DH-485
1756 ControlLogix
1756 GuardLogix
Sí Sí Sí Sí Sí
1768 CompactLogix Sí Sí Sí Sí Sí
1769 CompactLogix Sí Sí Sí Sí Sí
1789 SoftLogix5800 Sí Sí Sí Sí No
1794 FlexLogix Sí Sí Sí Sí Sí
5720 PowerFlex 700S
DriveLogix Sí Sí Sí Sí No
1785 PLC-5 Sí‡ Sí§ Sí♣ Sí NA
1747 SLC Sí➤ Sí➤ Sí♣ Sí Sí
1761 MicroLogix Sí No Sí♣ Sí Sí
1762 MicroLogix Sí No Sí♣ Sí Sí
1763 MicroLogix Sí No Sí♣ Sí Sí
1764 MicroLogix Sí No Sí♣ Sí Sí
1772 PLC-2 NA NA NA Sí NA
1775 PLC-3 NA NA NA Sí NA
5250 PLC-5/250 No No NA Sí NA
✶Los controladores que no son EtherNet/IP requieren una interface 1761-NET-ENI para conectarse a una red EtherNet/IP. Esta interface es únicamente un puente de transmisión de mensajes.
En el sistema CompactLogix use ya sea un escáner 1769-SDN (control de E/S y envío/recepción de mensajes) o una interface 1761-NET-DNI (puente para transmisión de mensajes).
‡El procesador Ethernet PLC-5 debe ser de la serie C, revisión de firmware N.1 o posterior; serie D, revisión de firmware E.1 o posterior; o serie E, revisión de firmware D.1 o posterior. 
§El módulo de interface de comunicación Ethernet 1785-ENET debe ser de serie A, revisión de firmware D o posteriores.
♣Los procesadores PLC-5, SLC y MicroLogix aparecen como puntos de E/S para el controlador Logix. Use la interface DeviceNet apropiada para el controlador. 
➤Use un controlador 1747-L55x con la revisión de firmware OS501 ó posterior.
El controlador PLC-2 requiere un módulo 1771-KG para las comunicaciones en serie (DF1).
El controlador PLC-3 requiere un módulo 1775-KA para las comunicaciones en serie (DF1). 
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Programe las fases del
equipo
La opción PhaseManager del software RSLogix 5000 proporciona un modelo de estado para su
equipo. Incluye los siguientes componentes:
Fase para ejecutar el modelo de estado
Instrucciones de fase de equipos para programar la fase
Tipo de datos PHASE para vincular la fase a otros equipos y sistemas de niveles
superiores
La opción PhaseManager usa los estados siguientes.
Alarmas y eventos de
FactoryTalk
La solución FactoryTalk Alarms proporciona un solo punto de entrada para la configuración de
alarmas. Una alarma se configura en el software RSLogix 5000 (igual como se hace el
enclavamiento de alarma, si la alarma requiere una confirmación y cuándo se activa la alarma).
La máquina de alarma que se ejecuta en el controlador envía la información sobre alarmas al
HMI mediante un servidor de alarmas que se ejecuta en el software RSLinx Enterprise. Con
FactoryTalk Alarms, usted obtiene lo siguiente:
Nuevo método de comunicación para alarmas que transmite el estado de las alarmas al HMI
en lugar de usar encuesta (polling). Esto mejora la eficiencia de la red y reduce el tiempo de
procesamiento interno del controlador al enviar sólo los tags necesarios para una alarma.
Una base de datos común (el controlador Logix) almacena todos los tags e información de
estado acerca de la alarma. Así se eliminan los tags de alarmas duplicados en el HMI. Los
tags automáticamente aparecen en el HMI cuando el software RSLinx Enterprise se suscribe
al controlador.
La información de estado correcta acerca de la alarma se almacena en el controlador. Todas
las pantallas HMI en el sistema reciben la misma información de alarmas del controlador. 
Precisión mejorada del sello de hora. El controlador genera los sellos de hora. Esto elimina
las faltas de precisión porque el sello de hora es la hora en que se activó la alarma y no la
hora en que el HMI leyó el tag.
La base de datos histórica común almacena todos los eventos de alarma para visualización
por un visor de registros. 
Para la herramienta FactoryTalk Alarms, usted necesita un:
controlador Logix5000, revisión de firmware 16.0 o posterior
software RSLogix, versión 16.0 o posterior.
software RSView SE, CPR 9 o posterior.
Para desarrollar programas PhaseManager, usted necesita un:
controlador Logix5000, revisión de firmware 15.0 o posterior
ruta de comunicación al controlador.












El estado en espera representa la
condición del equipo cuando está entre
estados de accionamiento.
El estado de accionamiento representa
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El sistema Logix usa una conexión para establecer un vínculo de comunicación entre dos
dispositivos. Las conexiones pueden ser: 
de controlador a módulos de E/S locales o módulos de comunicación remota
de controlador a módulos de E/S remotas o módulos de comunicación remota
un controlador a módulos de E/S remotas (rack optimizado)
tags producidos y consumidos
mensajes
Usted determina indirectamente el número de conexiones que utiliza el controlador al
configurarlo para que se comunique con otros dispositivos en el sistema. El controlador
CompactLogix acepta 100 conexiones.




32 conexiones (todas pueden ser programadas)
1769-L32E
1769-L35E
32 conexiones (las 32 conexiones son no programadas)
Método Descripción
Conexión programada
• Nivel de determinismo
• Único a la red ControlNet
Una conexión programada es exclusividad de las comunicaciones ControlNet. Una conexión
programada le permite enviar y recibir datos repetidamente a un intervalo predeterminado, el cual es
el intervalo entre paquetes solicitados (RPI). Por ejemplo, una conexión a un módulo de E/S es una
conexión programada porque se reciben datos repetidamente desde el módulo a un intervalo
especificado. Otras conexiones programadas incluyen conexiones a:
dispositivos de comunicación
tags producidos/consumidos
En una red ControlNet, usted debe usar RSNetWorx para el software ControlNet para habilitar todas
las conexiones programadas y establecer un tiempo de actualización (NUT).
Conexión no programada
• Determinista
• Usada por las redes ControlNet y EtherNet/IP
Una conexión no programada es una transferencia de mensaje entre controladores activada por el
intervalo entre paquetes solicitados (RPI) o el programa (tal como una instrucción MSG). La
transmisión de mensajes no programada le permite enviar y recibir datos cuando se necesita.
Todas las conexiones EtherNet/IP son conexiones no programadas.
Mensaje no conectado
• Menos determinista
Un mensaje no conectado es un mensaje que no requiere recursos de conexión. Un mensaje no
conectado se envía como una petición/respuesta simple.
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Un sistema Logix usa conexiones para transmitir datos de E/S. Estas conexiones pueden ser
conexiones directas o conexiones de rack optimizadas.
Conexión Descripción
Directa
Una conexión directa es un vínculo de transferencia de datos en tiempo real entre el controlador
y un módulo de E/S. El controlador mantiene y monitorea la conexión entre el controlador y el
módulo de E/S. Cualquier interrupción de la conexión, tal como un fallo del módulo o el retiro de un
módulo con la alimentación eléctrica conectada, causa que el controlador establezca bits de estado
de fallo en el área de datos asociada con el módulo.
Generalmente, los módulos de E/S analógicas y los módulos especiales requieren conexiones
directas.
Rack optimizado
Para los módulos de E/S digitales, puede seleccionar una comunicación de rack optimizado. Una
conexión de rack optimizado consolida el uso de la conexión entre el controlador y todos los
módulos de E/S digitales en un rack (o riel DIN). En vez de tener conexiones directas individuales





El controlador permite producir (difundir) y consumir (recibir) tags compartidos por el sistema
mediante las redes ControlNet o EtherNet/IP. Los tags producidos y consumidos requieren
conexiones. Mediante ControlNet, los tags producidos y consumidos son conexiones
programadas.
Este tipo de tag Requiere estas conexiones
Producido
Un tag producido permite que otros controladores consuman el tag, lo cual significa que un controlador puede
recibir los datos del tag desde otro controlador. El controlador local (productor) usa una conexión para el tag
producido y una conexión para cada consumidor. El dispositivo de comunicación del controlador usa una conexión
para cada consumidor.
A medida que se va aumentando el número de controladores que pueden consumir un tag producido, se reduce
asimismo el número de conexiones que el controlador y el dispositivo de comunicación tienen disponibles para
otras operaciones, tales como las comunicaciones y las E/S.
Consumido Cada tag consumido requiere una conexión para el controlador que está consumiendo el tag. El dispositivo decomunicación del controlador usa una conexión para cada consumidor.
A fin de que dos controladores compartan los tags producidos o consumidos, ambos
controladores se deben conectar a la misma red de control (tal como ControlNet o Ethernet/IP).
No se puede hacer conexión en puente para tags producidos y consumidos mediante dos
redes.
El número total de tags que se pueden producir o consumir se ve restringido por el número de
conexiones disponibles. Si el controlador usa todas sus conexiones para dispositivos de
comunicación y E/S, no quedan conexiones para tags producidos y consumidos.
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Los mensajes transfieren datos a otros dispositivos, tales como otros controladores
o interfaces de operador. Algunos mensajes usan conexiones no programadas para enviar
o recibir datos. Estos mensajes conectados permiten dejar la conexión abierta (caché)
o cerrar la transmisión cuando el mensaje se terminó de transmitir. La tabla siguiente indica
cuáles mensajes usan conexión y si es posible almacenar la conexión en caché. 
Este tipo de mensaje:
Usando este método de
comunicación: Usa una conexión:
Lectura o escritura de datos CIP CIP
Controlador PLC-2, PLC-3, PLC-5
ó SLC (todos los tipos)
CIP
CIP con ID de origen
DH+
CIP genérico CIP Su opción
Transferencia de bloque de
lectura o escritura na
Se pueden conectar mensajes genéricos CIP, pero para la mayoría de aplicaciones recomendamos dejar los mensajes genéricos CIP no conectados. 
Los mensajes conectados son conexiones no programadas para las redes ControlNet
y EtherNet/IP.
Cada mensaje utiliza una conexión, independientemente del número de dispositivos que se
encuentran en la ruta del mensaje. Para conservar las conexiones, puede configurar un
mensaje que se lea desde o se escriba hacia múltiples dispositivos.
Si un mensaje se ejecuta repetidamente, almacene en caché la conexión. Así se mantiene
abierta la conexión y se optimiza el tiempo de ejecución. El abrir una conexión cada vez
que se ejecuta el mensaje aumenta el tiempo de ejecución.
Si un mensaje se ejecuta raramente, no almacene en caché la conexión. Así se cierra
la conexión una vez transferido el mensaje, de modo que queda libre para otros usuarios.
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Ejemplo de conexiones En este ejemplo de sistema, el controlador 1769-L35E: 
El controlador 1769-L35E en este ejemplo usa estas conexiones:
envía y recibe mensajes hacia/desde el controlador 1756 ControlLogix y el controlador
1769-L31 CompactLogix a través de una red EtherNet/IP
controla dispositivos de E/S remotas en una red DeviceNet
produce un tag que el controlador 1756 ControlLogix consume
se programa a través del software de programación RSLogix 5000.
Tipo de conexión Cantidad de módulos Conexiones por módulo Total de conexiones
Controlador a software de
programación RSLogix 5000 1 1 1
Mensaje a controlador 1756
ControlLogix 1 1 1
Mensaje a controlador 1769-L31 1 1 1
Controlador a 1769-SDN 1 2✶ 2
Tag producido
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Los requisitos de conexión totales para un sistema CompactLogix incluyen las conexiones
locales y remotas. El controlador acepta 100 conexiones.





Configurado como rack optimizado
0 ó
1
Módulo de E/S remoto mediante
la red EtherNet/IP (conexión directa) 1




Configurado como rack optimizado
0 ó
1
Módulo de E/S remoto mediante
la red ControlNet (conexión directa) 1
Dispositivo remoto mediante la red
DeviceNet
(considerado en la conexión de rack








Mensaje en caché 1
Total
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Paso 4 - Seleccione: Seleccione las fuentes de alimentación
Las fuentes de alimentación eléctrica Compact I/O distribuyen alimentación desde
cualquier lado de la fuente de alimentación. Por ejemplo, una fuente de alimentación
eléctrica de 2 A a 5 VCC (1769-PA2, -PB2) puede suministrar 1 A a la derecha de la fuente
de alimentación y 1 A a la izquierda. Una fuente de alimentación eléctrica de 4 A a 5 VCC
(1769-PA4, -PB4) puede suministrar 2 A a la derecha de la fuente de alimentación












































100 VA a 120 VCA
130 VA a 240 VCA
2.0 A✶ a 5 V
0.8 A a 24 V
250 mA
25 A a 132 VCA,
10Ω impedancia
de surtidor




Para +5 VCC y







19.2…31.2 VCC 50 VA a 24 VCC
2.0 A✶ a 5 V
0.8 A a 24 V













200 VA a 120 VCA
240 VA a 240 VCA
4.0 A♣ a 5 V
2.0 A➤ a 24 V
⎯
25 A a 132 VCA,
10Ω impedancia
de surtidor










19.2…32 VCC 100 VA a 24 VCC
4.0 A a 5 V
2.0 A a 24 V
⎯ 30 A a 31.2 VCC 5 ms…10 s
Certificaciones: UL, CSA (Clase I, División 2, Grupo A, B, C, D), CE
Vaya al vínculo Product Certifications en http://ab.com para obtener información sobre las declaraciones de conformidad, certificados y otros detalles de certificación. 
✶2000 mA a 5 V (0…55 °C)
2000 mA a 5 V (55…60 °C)
800 mA a 24 V (0…55 °C)
800 mA a 24 V (55…60 °C)
‡ Se pueden conectar hasta 8 módulos de E/S a cada lado de la fuente de alimentación, hasta un máximo de 16 módulos.
♣4000 mA a 5 V (0…55 °C)
4000 mA a 5 V (55…60 °C)
➤2000 mA a 24 V (0…55 °C)
1700 mA a 24 V (55…60 °C)
4000 mA a 5 V (0…55 °C)
1700 mA a 5 V (55…60 °C)
2000 mA a 24 V (0…55 °C)
2000 mA a 24 V (55…60 °C)
Si el consumo eléctrico supera el
máximo que proporciona una fuente de
alimentación eléctrica, instale bancos
y fuentes de alimentación eléctrica
adicionales.
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Requisitos de potencia y tamaño de transformador
Reducción de salida del 1769-PA2





































Carga de bus de +24 V (A) Carga de bus de +24 V (A) Carga de bus de +24 V (A)
Reducción de salida de 1769-PB2Disipación de energía del 1769-PB2 Disipación de energía del 1769-PB2













































































Carga de bus de +24 V (A) Carga de bus de +24 V (A)
Carga de bus +5 V, +24 V, y de usuario (Watts) Carga de bus +5 V, +24 V, y de usuario (Watts)
Carga de bus +5 V, +24 V, y de usuario (Watts)Carga de bus +5 V, +24 V, y de usuario (Watts)
Reducción de salida del 1769-PA4 Reducción de salida del 1769-PB4
Disipación de energía del 1769-PB4Disipación de energía del 1769-PA4
Total de salida: 68 W a 55 °C o menos
61 W a 60 °C o menos
Total de salida: 68 W a 55 °C o menos
61 W a 60 °C o menos
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Paso 5 - Seleccione: Monte el sistema CompactLogix
Un sistema CompactLogix puede montarse en panel o en riel DIN. Cuando monte
el sistema CompactLogix, asegúrese de que los módulos queden en posición horizontal
entre sí.
Si agrupa los módulos en distintos bancos, los bancos pueden estar en posición vertical
u horizontal entre sí.
Si va a usar riel DIN, utilice rieles DIN de acero de 35 x 7.55 mm (número de parte A-B
199-DR1; 46277-3; EN 50022). Los rieles DIN que se utilicen para cualquier componente
del sistema CompactLogix deben montarse sobre una superficie común conductora para
evitar la interferencia electromagnética (EMI).
Conecte a tierra el sistema
Se puede conectar a tierra un sistema CompactLogix a través del:
riel DIN de acero, sin revestimiento
orificio del tornillo del montaje en panel que contiene la correa de conexión a tierra
Los módulos pueden colocarse a la derecha o izquierda de la fuente de alimentación.
Se pueden colocar un máximo de ocho módulos de E/S a cada lado de la fuente de
alimentación.
Además, cada módulo 1769 debe ubicarse a cierta distancia, medida en número de
módulos, de la fuente de alimentación. Es decir que la ubicación de cada uno de
los módulos no puede superar la distancia máxima establecida. Consulte las
especificaciones del módulo para determinar la distancia máxima.
El controlador CompactLogix debe colocarse a una distancia máxima de 4 módulos de
la fuente de alimentación. El controlador debe ser el módulo del extremo izquierdo en
el primer banco del sistema. La configuración máxima que puede tener el primer banco
de un controlador CompactLogix es el controlador y 3 módulos de E/S a la izquierda de
la fuente de alimentación y 8 módulos de E/S a la derecha de la fuente de alimentación.
Distancia respecto a la fuente de alimentación eléctrica
Montaje en panel o montaje en riel DIN
El número de paneles o rieles DIN
necesarios según el número de módulos
y la ubicación física
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Divida los módulos de E/S en bancos separados
El controlador es el módulo del extremo izquierdo en el sistema CompactLogix.
El controlador tiene terminación incorporada, por lo tanto el extremo izquierdo del
sistema tiene terminación.
El banco de E/S final en el sistema CompactLogix necesita una terminación de tapa final
en el extremo sin el cable de expansión.
Si divide los módulos en distintos bancos, asegúrese de lo siguiente:
el controlador debe encontrarse a la izquierda del primer banco.
cada banco necesita su propia fuente de alimentación eléctrica.
use los cables de expansión para conectar los bancos.







Si añade un Y conecta el chasis Use este cable✶
Segundo banco
Derecha a izquierda 1769-CRLx
Derecha a derecha 1769-CRRx
Tercer banco
Derecha a izquierda 1769-CRLx
Derecha a derecha 1769CRRx
Izquierda a izquierda 1769-CLLx




70 mm 35 mm
132 mm
118 mm




70 mm 35 mm
132 mm
118 mm
57.5 mm 35 mm 35 mm 35 mm 35 mm
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Paso 6 - Seleccione:
Software RSLinx Enterprise
Terminal de interface de operador
o computadora
Los productos de visualización, junto con Logix para control y la arquitectura NetLinx para
comunicaciones constituyen la estrategia de Arquitectura Integrada de Rockwell
Automation. La estrategia de visualización combina la experiencia probada de Rockwell
Automation en interfaces electrónicas de operador y hardware de computadora personal
industrializado de Allen-Bradley con software de control a nivel supervisor de Rockwell
Software. Entre los productos de visualización actuales se encuentran los siguientes: 
Software RSView Enterprise Series.
Interface de operador PanelView Plus.
Computadoras y monitores industriales VersaView.




El software RSView Enterprise Series de Rockwell Software es una línea de productos de
software de HMI que se ha diseñado con una apariencia y características de navegación
comunes para poder reducir el tiempo destinado al desarrollo de aplicaciones de HMI
y a la capacitación. Con RSView Enterprise Series 3.0, usted puede hacer referencia
a tags de datos Logix existentes.  Todos los cambios hechos a estos tags referenciados
son heredados automáticamente por el software RSView.
El software RSView Studio™ permite crear aplicaciones en un solo entorno de diseño.
Configura aplicaciones RSView Supervisory Edition, RSView Machine Edition, VersaView CE
y PanelView Plus.  Admite la edición y la reutilización de proyectos para la transferencia
mejorada entre los sistemas HMI incorporados a nivel de máquina y de supervisor. 
El software RSView Machine Edition (ME) es un producto de HMI a nivel de máquina
compatible con soluciones abiertas y dedicadas de interface de operador. Proporciona
una interface de operador para diferentes plataformas (incluidas Microsoft Windows CE,
Windows 2000/XP y soluciones PanelView Plus) y es perfecto para el monitoreo
y control de máquinas individuales o procesos pequeños. 
El software RSView Supervisory Edition (SE) es un software de HMI para aplicaciones
de monitoreo y control a nivel supervisor.  Dispone de una arquitectura distribuida
y escalable compatible con aplicaciones de servidores distribuidos y usuarios múltiples.
Esta arquitectura altamente escalable puede aplicarse a una aplicación autónoma, de un







9701-VWSTENE RSView Studio para RSView Enterprise Series
9701-VWSTMENE RSView Studio para Machine Edition
9701-VWMR015AENE RSView ME Station Runtime para Windows 2000, 15 pantallas
9701-VWMR030AENE RSView ME Station Runtime para Windows 2000, 30 pantallas
9701-VWMR075AENE RSView ME Station Runtime para Windows 2000, 75 pantallas
9701-VWSCWAENE RSView SE cliente
9701-VWSCRAENE RSView SE View cliente
9701-VWSS025AENE RSView SE servidor, 25 pantallas
9701-VWSS100AENE RSView SE servidor, 100 pantallas
9701-VWSS250AENE RSView SE servidor, 250 pantallas
9701-VWSS000AENE RSView SE servidor, pantallas ilimitadas
9701-VWB025AENE RSView SE Station, 25 pantallas
9701-VWB100AENE RSView SE Station, 100 pantallas
9701-VWB250AENE RSView SE Station, 250 pantallas
9701-VWSB000AENE RSView SE Station, pantallas ilimitadas
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Terminal PanelView Plus El terminal PanelView Plus es ideal para aplicaciones que requieren monitorear, controlar
y ver información gráficamente, para permitir a los operadores entender rápidamente el
estado de la aplicación. Los terminales PanelView Plus vienen con el software RSView
Studio y tienen embebida la funcionalidad del software RSView Machine Edition.
Los terminales PanelView Plus combinan las mejores características de los conocidos
productos de interface de operador PanelView Standard y PanelView "e" de Allen-Bradley
y añaden nuevas funciones entre las que se incluyen: 





El software RSView Studio busca directamente las direcciones de RSLogix 5000
Computadoras y monitores
industriales VersaView
Los productos VersaView son una familia de soluciones de computadoras y monitores
industriales que comprende computadoras con pantalla integrada, estaciones de trabajo,
computadoras sin pantalla y monitores planos.  Los productos VersaView ofrecen una
administración fácil de la cambiante tecnología, diseño resistente y económico y una
configuración más fácil de productos. Todos los productos VersaView proporcionan las
más moderna solución industrial disponible, optimizada para aplicaciones de visualización,
control, procesamiento de información y mantenimiento.
Computadoras industriales
VersaView CE
Los productos VersaView CE ofrecen terminales Windows CE abiertos en entorno de
escritorio Windows que integran las características de las interfaces de operador y de las
computadoras industriales.  Es una computadora de alto rendimiento con una unidad
CompactFlash y tiempo de ejecución RSView Machine Edition integrado (no requiere
activación). No tiene disco duro, ventilador ni piezas movibles, lo cual significa máxima
confiabilidad en la planta. De fácil configuración y mantenimiento, los productos
VersaView CE proporcionan un sistema abierto, económico y resistente, que ofrece una
amplia gama de funciones en un paquete fácil de utilizar. 
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Paso 7 - Seleccione:
El paquete apropiado del software
RSLogix 5000 Enterprise Series y las
opciones requeridas
Otros paquetes de software para
la aplicación
Una interface de operador apropiada
Software para un sistema
CompactLogix
La selección de los módulos y la configuración de red determinan los paquetes de
software necesarios para la configuración y la programación del sistema.
Si usted tiene Necesita Pida
Controlador 1769 CompactLogix 
Software RSLogix 5000 Enterprise Series
Software CompactFlash
Serie 9324
(Software RSLogix 5000 Enterprise Series)
Use Lite Edition o posterior para apoyar el
control de movimiento
Si no hay control de movimiento, puede usar
Service Edition o Mini Edition
Interface EtherNet/IP
(establezca la dirección IP)
Software RSLinx o utilidad de servidor
BOOTP/DHCP para establecer las
direcciones IP
(RSLinx Lite y el servidor Bootp incluyen el
software RSLogix 5000 Enterprise Series)
Software RSNetWorx para EtherNet/IP
opcional
(incluye la opción estándar/RSNetWorx del
software RSLogix 5000 Enterprise Series)
Serie 9324
(Software RSLogix 5000 Enterprise Series)
o
9324-RLD300NXENE (software RSLogix 5000
Enterprise Series más la opción RSNetWorx)
9357-ENETL3 opcional (RSNetWorx para
EtherNet/IP)
Interface de ControlNet
Software RSNetWorx para ControlNet
(incluye la opción estándar/RSNetWorx del
software RSLogix 5000 Enterprise Series)
9324-RLD300NXENE (software RSLogix 5000
Enterprise Series más la opción RSNetWorx)
o
9357-CNETL3 (RSNetWorx para ControlNet)
Interface DeviceNet
Software RSNetWorx para DeviceNet
(incluye la opción estándar/RSNetWorx del
software RSLogix 5000 Enterprise Series)
9324-RLD300NXENE (software RSLogix 5000
Enterprise Series más la opción RSNetWorx)
o
9357-DNETL3 (RSNetWorx para DeviceNet)
Tarjeta de comunicación en una estación de
trabajo
Software RSLinx
(RSLinx Lite se envía con el software
RSLogix 5000 Enterprise Series)
Serie 9324
(Software RSLogix 5000 Enterprise Series)
Sistema basado en Logix para emular Software RSLogix Emulate 5000 9310-WED200ENE
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Software de
programación
Requisitos del software RSLogix 5000 Enterprise Series
Descripción Valor
Computadora personal Pentium II 450 MHz mín.Pentium III 733 MHz (o mejor) recomendado
Requisitos de software
Sistemas operativos compatibles:
• Microsoft Windows XP Professional versión 2002 (con Service Pack 1 ó 2) o XP Home versión 2002
• Microsoft Windows 2000 Professional con Service Pack 1, 2 ó 3
• Microsoft Windows Server 2003
RAM 128 MB de RAM mín.Se recomienda 256 MB de RAM
Espacio de disco duro 100 MB de espacio libre en disco duro (o más, según los requisitos de la aplicación)
Requisitos de video Adaptador de gráficos VGA de 256 coloresResolución de 800 x 600 mín. (se recomienda True Color 1024 x 768)
El software RSLogix 5000 Enterprise Series ha sido diseñado para funcionar con las
plataformas Logix de Rockwell Automation. El software RSLogix 5000 Enterprise Series
es un paquete de software que cumple con la normativa IEC 61131-3 y ofrece editores
de lógica de escalera de relés, texto estructurado, diagramas de bloques de funciones
y diagramas de función secuencial para el desarrollo de programas de aplicación. Cree
sus propias instrucciones encapsulando una sección de lógica de cualquier lenguaje de
programación en una instrucción adicional. 
El software RSLogix 5000 Enterprise Series también admite configuración
y programación de ejes para el control de movimiento. Con el software RSLogix 5000
Enterprise Series, sólo necesita un paquete de software para programación de control
secuencial, de procesos, variadores, de movimiento y de seguridad.
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Controladores Logix5000 compatibles Todos♠ CompactLogixFlexLogix
CompactLogix
FlexLogix Todos Todos Todos‡ Todos
Editor de diagramas de lógica de
escalera de relés§
Carga/descarga y
































































Disponible por separado Incluido Incluido
Control de movimiento altamente
integrado
Carga/descarga y



















































Logix CPU security Incluido Incluido Incluido Incluido Incluido Incluido Incluido
Protección de origen de rutina Incluido Incluido Incluido Incluido Incluido Incluido Incluido
RSMACC (servidor de seguridad) cliente Incluido Incluido Incluido Incluido Incluido Incluido Incluido
Servidor de seguridad autónomo Incluido Incluido Incluido Incluido Incluido Incluido Incluido
Software RSLinx Classic Lite incluido Lite incluido Lite incluido Lite incluido Lite incluido Lite incluido OEM incluido
Software RSNetWorx ControlNet



























Plantillas de FBD ActiveX Incluido Incluido Incluido Incluido Incluido Incluido Incluido
Carga/descarga de datos de tags Incluido Incluido Incluido Incluido Incluido Incluido Incluido
Comparación de proyecto RSLogix
5000 Incluido Incluido Incluido Incluido Incluido Incluido Incluido
Monitor de datos personalizados de
tags Incluido Incluido Incluido Incluido Incluido Incluido Incluido






































✶Sustituya “xx” en el número de catálogo por la designación del idioma apropiado: ZH=Chino, EN=Inglés, FR=Francés, DE=Alemán, IT=Italiano, JP=Japonés, KO=Coreano, PT=Portugués  y ES=Español.
♠Service Edition es compatible con los controladores equipados con firmware revisión 12 o posterior.
‡Full Edition es compatible con los controladores equipados con firmware revisión 10 o posterior.
§Para adquirir un paquete de editores en varios idiomas, utilice el código 9324-RLDMLPE. El paquete incluye editores de texto estructurado, diagramas de función secuencial y bloques de funciones a un precio muy conveniente.
RSNetWorx para ControlNet es 9357-CNETL3. El software RSNetWorx para DeviceNet es 9357-DNETL3. El software RSNetWorx para Ethernet/IP es 9357-ENETL3. También puede adquirir los dos juntos con el código 9357-
ANETL3.
El paquete de editores en varios idiomas (9324-RLDMLPE) no es el mismo que una actualización, pero amplía los lenguajes de programación para que coincidan con los que hay en el paquete Full
A partir de la versión 15 del software de programación RSLogix 5000
A partir de la versión 16 del software de programación RSLogix 5000
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Software RSLinx El software RSLinx es un servidor de comunicación completo que proporciona
conectividad a dispositivos de la planta para una amplia variedad de aplicaciones de
software como RSLogix 5, RSLogix 500 y RSLogix 5000, RSView32, RSView Enterprise
Series y RSSql/RSBizWare. Además, se proporcionan varias interfaces abiertas para
diferentes productos de otros fabricantes como HMI, paquetes de recolección y análisis
de datos, y software cliente aplicación diseñado a medida. El software RSLinx permite
que varias aplicaciones de software se comuniquen simultáneamente con una serie de
dispositivos en muchas redes diferentes.
El software RSLinx, versión 2.x, ahora se une al software RSLinx Enterprise, un nuevo
producto de la familia RSLinx que proporciona una conectividad sin igual a los
procesadores Logix. El software RSLinx Enterprise actualmente puede funcionar como
servidor de datos para los productos RSView Supervisory Edition ampliamente
distribuidos, aplicaciones RSSql, RSBizWare Historian y RSBizWare PlantMetrics,
software RSView Machine Edition que incluye las plataformas de hardware PanelView
Plus y VersaView y el software RSView Supervisory Edition Station. 
Usted puede comunicarse desde y hacia cualquier lugar utilizando el software RSLinx. 
Requisitos del software RSLinx
Descripción Descripción
Computadora personal Procesador Pentium100 MHz(los procesadores más rápidos mejorarán el rendimiento)
Sistema operativo
Sistemas operativos compatibles:
• Microsoft Windows XP
• Microsoft Windows 2000
• Microsoft Windows NT versión 4.0 con Service Pack 3 o posterior
• Microsoft Windows ME
• Microsoft Windows 98
RAM 32 MB de RAM mín.Se recomienda 64 MB o más de RAM
Espacio de disco duro 35 Mbytes de espacio libre de disco duro(o más según los requisitos de la aplicación)
Requisitos de video Pantalla de gráficos VGA de 16 coloresResolución de 800 x 600 ó mayor
En la mayoría de casos, el software RSLinx Lite viene con paquetes de software de
programación de controlador.
También puede descargar sin cargo RSLinx Lite en el vínculo Software Updates del sitio
web Get Support Now en http://support.rockwellautomation.com
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Seleccione el paquete de software RSLinx
No. Cat. Productos RSLinx
Disponible sólo en paquete con otros
productos, tales como los productos de
software RSLogix. 
RSLinx Lite
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Software de
configuración de red
El software RSNetWorx es la herramienta de configuración para la red de control. Con el
software RSNetWorx puede crear una representación gráfica de la configuración de la red
y configurar los parámetros que la definen.
Utilice el software RSNetWorx para: 
Software ControlNet para sincronizar los componentes de red. El software calcula
automáticamente el ancho de banda de toda la red, además del ancho de banda usado
por cada componente de la red. Debe tener el software RSNetWorx para configurar
y programar las redes ControlNet. 
Software DeviceNet para configurar dispositivos de E/S de DeviceNet y crear una lista
de escán. El escáner DeviceNet almacena la información de configuración y la lista de
escán.
Software EtherNet/IP para configurar dispositivos EtherNet/IP mediante direcciones IP
o nombres de anfitrión.
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Requisitos del software RSNetWork
En algunos casos, el software RSNetWorx Lite viene con paquetes de software de
programación de controlador. 
Seleccione el paquete de software RSNetWorx
No. Cat. Descripción
9357-CNETL3 Software RSNetWorx para ControlNet
9357-DNETL3 Software RSNetWorx para DeviceNet
9357-ENETL3 Software RSNetWorx para EtherNet/IP
9357-ANETL3 Software RSNetWorx para ControlNet, Ethernet/IPy DeviceNet
9357-CNETMD3E RSNetWorx con MD para ControlNet; incluyeDriveExecutive Lite
9357-DNETMD3E RSNetWorx con MD para DeviceNet
9357-ENETMD3E RSNetWorx con MD para Ethernet
9357-ANETMD3E RSNetWorx con MD para ControlNet, DeviceNety Ethernet/IP
Descripción EtherNet/IP ControlNet DeviceNet
Computadora
personal Computadora Intel Pentium o compatible con Pentium
Sistema operativo
Sistemas operativos compatibles:
• Microsoft Windows XP
• Microsoft Windows 2000
• Microsoft Windows 2000 Terminal Server
• Microsoft Windows NT versión 4.0 con Service Pack 6 o posterior
• Microsoft Windows ME
• Microsoft Windows 98
RAM 32 MB de RAM mín.Para redes grandes se requiere más memoria
Espacio de disco
duro
Mínimo: 108 MB (incluye archivos de programa y de
hardware)
Compatibilidad total: 115...125 MB (incluye archivos de
programa, ayuda en línea, cursillo y archivos de
hardware)
Mínimo: 115 MB (incluye archivos de programa y de
hardware)
Compatibilidad total: 168...193 MB (incluye archivos de
programa, ayuda en línea, cursillo y archivos de
hardware)
Mínimo: 190 MB (incluye archivos de programa y de
hardware)
Compatibilidad total: 230...565 MB (incluye archivos de




Adaptador de gráficos VGA de 16 colores
Resolución mínima 640 x 480
Resolución recomendada 800 x 600
Otro Software RSLinx Lite, versión 2.41 o posterior, para usarel software RSNetWorx en línea
Software RSLinx Lite, versión 2.4 o posterior, para usar
el software RSNetWorx en línea
Software RSLinx Lite, versión 2.4 o posterior, para usar
el software RSNetWorx en línea
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Software RSLogix
Emulate 5000
El software RSLogix Emulate 5000 (9310-WED200ENE) es el paquete de emulación para
los controladores Logix5000. El software RSLogix Emulate 5000, cuando se usa junto con
el software RSLogix 5000, permite ejecutar y depurar el código de aplicación mientras
usted está frente a su computadora. Además, el software RSLogix Emulate 5000 le
permite probar pantallas HMI, desarrolladas en el software RSView por ejemplo, sin
necesidad de hacer conexión a un controlador verdadero. 
Usted puede establecer instrucciones de punto de seguimiento y punto de interrupción
(diagrama de lógica de escalera solamente) en su código de aplicación, usar trazado
y también variar la velocidad de ejecución del emulador. El software RSLogix Emulate
5000 acepta todos los lenguajes de programación (diagrama de lógica de escalera,
diagrama de bloques de funciones, texto estructurado y diagrama de función secuencial).
El software RSLogix Emulate 5000 no permite el control de E/S reales.
Use el software RSLogix Emulate para: 
Requisitos de RSLogix Emulate 5000
Descripción Descripción
Computadora personal Intel Pentium II de 300 MHz compatible con IBM o Celeron 300A(Se recomienda Pentium III de 600 MHz)
Sistema operativo
Sistemas operativos compatibles:
• Microsoft Windows XP con Service Pack 1 o posterior
• Microsoft Windows 2000 con Service Pack 2 o posterior
• Microsoft Windows NT versión 4.0 con Service Pack 6A o posterior
RAM 128 MB de RAM mín.
Espacio de disco duro 50 MB de espacio libre en disco duro
Requisitos de video Pantalla de gráficos VGA de 16 coloresResolución de 800 x 600 ó mayor
El software RSLogix Emulate 5000 incluye el software RSTestStand Lite. El software
RSTestStand Lite permite crear consolas de operador virtuales que son útiles para probar
el código de aplicación. El software RSTestStand Lite se puede actualizar a la versión
estándar solicitando el número de catálogo 9310-TSTNDENE.
El software RSLogix Emulate 5000 y RSTestStand Lite se incluyen con el software RSLogix
5000 Professional Edition. 
resolución de problemas.
Detenga el proceso cada vez que un renglón seleccionado se hace verdadero,
congelando eficazmente el proceso en el instante en que ocurre el error. 
opciones de escán de lógica de escalera.
Escanee su lógica de escalera continuamente, un escán de programa a la vez, renglón
por renglón, o seleccione un bloque de renglones específico para emular. Seleccionar un
bloque de renglones le permite aislar una sección particular del programa para fines de
prueba. También puede establecer puntos de rastreo para realizar el rastreo de tags del
programa de aplicación, y establecer puntos de interrupción para detener la ejecución
del programa en ubicaciones previamente determinadas. 
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Resumen
Use una hoja de cálculo para anotar la cantidad y el tipo de dispositivos que necesita el
sistema CompactLogix. Por ejemplo, este sistema de muestra:
...podría dar como resultado esta hoja de cálculo.
Controlador 1 - 1769-L35E
Dispositivo Número de puntos necesarios No. Cat. Puntos de E/S por módulo Número de módulos
Entradas digitales de 120 VCA 12 1769-IA816 16 1
Entradas analógicas de 4...20 mA 3 1769-IF4XOF2 4 1
Salidas analógicas de 4...20 mA 2 1769-IF4XOF2 2
1
(parte del mismo módulo de
requisitos de entrada
analógica)
Escáner DeviceNet NA 1769-SDN NA 1
Adaptador DeviceNet NA 1769-ADN NA 1
salidas digitales de 24 VCC
remotas 30 1769-OB16 16 2
salidas de contacto remotas 3 1769-OW6 6 1
Subtotal del controlador 1
2 módulos de E/S 1769 locales
1 escáner 1769-SDN
1 adaptador 1769-ADN remoto
3 módulos de E/S 1769
remotos
Controlador 2 - 1769-L31
Dispositivo Número de puntos necesarios No. Cat. Puntos de E/S por módulo Número de módulos
Salidas digitales de 24 VCC 28 1769-OB16 16 2
Contador de alta velocidad NA 1769-HSC NA 1
Dispositivos de interface
EtherNet/IP NA 1761-NET-ENI NA 1
Subtotal del controlador 2
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A medida que determina dónde ubicará los módulos que seleccionó, calcule los requisitos
de alimentación eléctrica y anote la ubicación de los módulos en las hojas de trabajo de
las siguientes páginas. Haga una copia de esta hoja de trabajo para cada controlador. 
Paso Recuerde seleccionar
1 Seleccione los dispositivos de E/S.
Módulos de E/S
El sistema de cableado (si va a usar un sistema de cableado en vez
del bloque de terminales que viene con el módulo)
Los cables y módulos PanelConnect adecuados si va a conectar
módulos de entrada a detectores
Los cables de expansión que necesite si va a agrupar los módulos
de E/S en varios bancos
2 Seleccione los módulos de comunicación.
Redes
Interfaces de comunicación
Cables asociados y equipos de red
Algunas redes tienen documentos guía que ayudan a seleccionar
el equipo apropiado. Si desea más información, consulte a su
representante de Rockwell Automation. 
3 Seleccione los controladores.
Un controlador con suficiente memoria
Un controlador con un rendimiento y una capacidad suficientes
Las baterías de repuesto
Una tarjeta CompactFlash
4 Seleccione las fuentes de alimentación.
Si el consumo eléctrico supera el máximo que proporciona una
fuente de alimentación eléctrica, instale bancos y fuentes de
alimentación eléctrica adicionales.
5 Seleccione los requisitos de montaje.
Montaje en panel o montaje en riel DIN
El número de paneles o rieles DIN apropiados según el número de
módulos y la ubicación física
Una terminación de tapa final por sistema de controlador
6 Seleccione los productos de visualización.
El paquete apropiado del software RSView
Terminales PanelView
Computadoras VersaView
7 Seleccione el software.
El paquete apropiado del software RSLogix 5000 Enterprise Series
y las opciones requeridas
Otros paquetes de software para la aplicación
Cuando seleccione dispositivos para el sistema CompactLogix , tenga en cuenta estas pautas.
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Calcule los requisitos de alimentación eléctrica del sistema
Capacidad de fuente de alimentación eléctrica
Especificación
Capacidad de corriente de salida
(0...55° C)
Capacidad de salida de usuario
de 24 VCC (0...55° C)
1769-PA2 1769-PB2 1769-PA4 1769-PB4
2 A a 5 VCC
0.8 A a 24 VCC
2 A a 5 VCC
0.8 A a 24 VCC
4 A a 5 VCC
2 A a 24 VCC
4 A a 5 VCC
2 A a 24 VCC
250 mA na na na
No. Cat. Número de módulos
Requisitos de corriente del módulo (mA)
Cálculo de corriente (en mA) (número de módulos) x
(requisitos de corriente de módulos)










































Corriente total que se necesita: 
✶Se requiere una terminación de tapa final 1769-ECL ó 1769-ECR en el sistema. La terminación de tapa final que se utiliza depende de la configuración.
El consumo de corriente total requerida no debe sobrepasar la capacidad de la fuente de alimentación eléctrica que aparece en la siguiente lista.
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Anote la ubicación de los módulos
Use las siguientes tablas para anotar la ubicación de los módulos. Estas tablas tienen
ubicaciones para el número máximo de módulos en un banco de E/S. El controlador no
necesariamente puede aceptar módulos en todas las posiciones. Siga estas pautas al
ubicar los módulos. 
El controlador debe estar en la posición del extremo izquierdo del primer banco.
El controlador debe colocarse a una distancia de 4 módulos respecto a la fuente de
alimentación eléctrica.
Los controladores 1769-L32E, 1769-L32C, 1769-L35E y 1769-L35CR admiten
30 módulos de E/S locales en 3 bancos de E/S como máximo. 
El controlador 1769-L31 admite 16 módulos de E/S locales en 3 bancos de E/S como
máximo.
Cada banco de E/S debe tener su propia fuente de alimentación eléctrica. 
Banco 1
Módulo
Ubicación (a la izquierda o derecha de la















Terminación de tapa final
derecha 1769-ECR✶ derecha ⎯ ⎯
Totales mA mA
✶Sólo necesitará una terminación de tapa final si éste es el último banco en el sistema.
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Banco 2
Módulo
Ubicación (a la izquierda o derecha de la
fuente de alimentación eléctrica) Corriente del backplane a 5 V (mA) Corriente del backplane a 24 V (mA)
Cable de expansión
1769-______ izquierda o derecha ⎯ ⎯
Terminación de tapa final




















✶Sólo necesitará una terminación de tapa final si éste es el último banco en el sistema. Coloque una terminación de tapa final en el extremo opuesto del cable de expansión.
Módulo
Cable de expansión 1769-
______





Ubicación (a la izquierda o derecha de la
fuente de alimentación eléctrica) Corriente del backplane a 5 V (mA) Corriente del backplane a 24 V (mA)
izquierda o derecha ⎯ ⎯



















✶Coloque una terminación de tapa final en el extremo opuesto del cable de expansión.
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Notas
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Item Description
1 bus lever  
(with locking function)
2a upper panel mounting tab
2b lower panel mounting tab
3 module status LED
4 module door with terminal 
identification label
5a movable bus connector  
with female pins
5b stationary bus connector  
with male pins
6 nameplate label
7a upper  
tongue-and-groove slots
7b lower  
tongue-and-groove slots
8a upper DIN rail latch
8b lower DIN rail latch
9 write-on label (user ID tag)
10 removable terminal block (RTB) 
with finger-safe cover
10a RTB upper retaining screw
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Compact I/O is suitable for use in an industrial environment when installed in 
accordance with these instructions. Specifically, this equipment is intended for use 
in clean, dry environments (Pollution degree 2(1)) and to circuits not exceeding 
Over Voltage Category II(2) (IEC 60664-1).(3)
Prevent Electrostatic Discharge
Remove Power
(1) Pollution Degree 2 is an environment where, normally, only non-conductive pollution occurs except that occasionally a 
temporary conductivity caused by condensation shall be expected.
(2) Over Voltage Category II is the load level section of the electrical distribution system. At this level transient voltages are 
controlled and do not exceed the impulse voltage capability of the product’s insulation.
(3) Pollution Degree 2 and Over Voltage Category II are International Electrotechnical Commission (IEC) designations.
ATTENTION Electrostatic discharge can damage integrated circuits or 
semiconductors if you touch bus connector pins or the terminal 
block. Follow these guidelines when you handle the module:
• Touch a grounded object to discharge static potential.
• Wear an approved wrist-strap grounding device.
• Do not touch the bus connector or connector pins.
• Do not touch circuit components inside the module.
• If available, use a static-safe work station.
• When not in use, keep the module in its static-shield box.
ATTENTION Remove power before removing or inserting this module. When 
you remove or insert a module with power applied, an electrical 
arc may occur. An electrical arc can cause personal injury or 
property damage by:
• sending an erroneous signal to your system’s field devices, 
causing unintended machine motion
• causing an explosion in a hazardous environment
Electrical arcing causes excessive wear to contacts on both the 
module and its mating connector. Worn contacts may create 
electrical resistance.Publication 1769-IN067B-EN-P - September 2005
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The module can be attached to the controller or an adjacent I/O module before or 
after mounting. For mounting instructions, see “Panel Mounting” on page 6, or 
“DIN Rail Mounting” on page 7. To work with a system that is already mounted, see 
“Replacing a Single Module within a System” on page 7.
The following procedure shows you how to assemble the Compact I/O system.
1. Disconnect power.
2. Check that the bus lever of the module to be installed is in the unlocked 
(fully right) position.
3. Use the upper and lower tongue-and-groove slots (1) to secure the modules 
together (or to a controller).
4. Move the module back along the tongue-and-groove slots until the bus 
connectors (2) line up with each other.
5. Push the bus lever back slightly to clear the positioning tab (3). Use your 
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Compact I/O 1769-IF8 Analog Input Module     56. To allow communication between the controller and module, move the bus 
lever fully to the left (4) until it clicks. Ensure it is locked firmly in place.
7. Attach an end cap terminator (5) to the last module in the system by using 
the tongue-and-groove slots as before. 
8. Lock the end cap bus terminator (6). 
Mounting Expansion I/O
Minimum Spacing
Maintain spacing from 
enclosure walls, 
wireways, adjacent 
equipment, etc. Allow 50 
mm (2 in.) of space on all 
sides for adequate 
ventilation, as shown:
ATTENTION When attaching I/O modules, it is very important that the bus 
connectors are securely locked together to ensure proper 
electrical connection.
IMPORTANT A 1769-ECR or 1769-ECL right or left end cap must be used to 
terminate the end of the communication bus.
ATTENTION During panel or DIN rail mounting of all devices, be sure that all 
debris (metal chips, wire strands, etc.) is kept from falling into the 
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Mount the module to a panel using two screws per module. Use M4 or #8 panhead 
screws. Mounting screws are required on every module.
Panel Mounting Using the Dimensional Template
Panel Mounting Procedure Using Modules as a Template
The following procedure allows you to use the assembled modules as a template 
for drilling holes in the panel. If you have sophisticated panel mounting equipment, 
you can use the dimensional template provided on page 6. Due to module 
mounting hole tolerance, it is important to follow these procedures:
1. On a clean work surface, assemble no more than three modules.
2. Using the assembled modules as a template, carefully mark the center of all 
module-mounting holes on the panel.
3. Return the assembled modules to the clean work surface, including any 
previously mounted modules.
4. Drill and tap the mounting holes for the recommended M4 or #8 screw.
5. Place the modules back on the panel and check for proper hole alignment.
6. Attach the modules to the panel using the mounting screws.
7. Repeat steps 1 to 6 for any remaining modules.
NOTE If mounting more modules, mount only the last one of this 
group and put the others aside. This reduces remounting time 









Refer to host controller documentation for this dimension.
Spacing for single-wide modules 35 mm (1.378 in).
NOTE: Overall hole spacing 
tolerance: ±0.4 mm (0.016 in.)
Spacing for one-and-a-half-wide modules 52.5 mm (2.067 in).
Locate holes every 17.5 mm (0.689 in) to allow for a 
mix of single-wide and one-and-a-half-wide modules 
(e.g., 1769-OA16).Publication 1769-IN067B-EN-P - September 2005
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The module can be mounted using the following DIN rails: 35 x 7.5 mm (EN 50 022 
- 35 x 7.5) or 35 x 15 mm (EN 50 022 - 35 x 15).
Before mounting the module on a DIN rail, close the DIN rail latches. Press the DIN 
rail mounting area of the module against the DIN rail. The latches will momentarily 
open and lock into place.
Replacing a Single Module within a System
The module can be replaced while the system is mounted to a panel (or DIN rail). 
Follow these steps in order: 
1. Remove power. See important note on page 3.
2. On the module to be removed, remove the upper and lower mounting 
screws from the module (or open the DIN latches using a flat-blade or 
phillips-style screwdriver).
3. Move the bus lever to the right to disconnect (unlock) the bus.
4. On the right-side adjacent module, move its bus lever to the right (unlock) 
to disconnect it from the module to be removed.
5. Gently slide the disconnected module forward. If you feel excessive 
resistance, check that the module has been disconnected from the bus and 
that both mounting screws have been removed (or DIN latches opened).
6. Before installing the replacement module, be sure that the bus lever on the 
module to be installed, and on the right-side adjacent module are in the 
unlocked (fully right) position.
7. Slide the replacement module into the open slot.
8. Connect the modules together by locking (fully left) the bus levers on the 
replacement module and the right-side adjacent module.
9. Replace the mounting screws (or snap the module onto the DIN rail).
NOTE It may be necessary to rock the module slightly from front to 
back to remove it, or, in a panel-mounted system, to loosen 
the screws of adjacent modules.Publication 1769-IN067B-EN-P - September 2005
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• Terminal block, catalog number 1769-RTBN18 (1 per kit)
Field Wiring Connections
Grounding the Module
This product is intended to be mounted to a well-grounded mounting surface such 
as a metal panel. Additional grounding connections from the module’s mounting 
tabs or DIN rail (if used), are not required unless the mounting surface cannot be 
grounded. Refer to Industrial Automation Wiring and Grounding Guidelines, 
Allen-Bradley publication 1770-4.1, for additional information.
System Wiring Guidelines
Consider the following when wiring your system:
• All module commons (ANLG COM) are connected in the analog module. 
The analog common (ANLG COM) is not connected to earth ground inside 
the module.
• Do not use the analog module’s NC terminals as connection points.
• Channels are not isolated from each other.
• Use Belden™ 8761, or equivalent, shielded wire.
• Under normal conditions, the drain wire and shield junction must be 
connected to earth ground via a panel or DIN rail mounting screw at the 
analog I/O module end. Keep the shield connection to ground as short as 
possible.(1)
• To ensure optimum accuracy, limit overall cable impedance by keeping your 
cable as short as possible. Locate the I/O system as close to your sensors or 
actuators as your application will permit.
• If multiple power supplies are used with analog inputs, the power supply 
commons must be connected.
(1) In environments where high-frequency noise may be present, it may be necessary to directly ground cable shields to earth 
at the module end and via a 0.1µF capacitor at the sensor end.Publication 1769-IN067B-EN-P - September 2005
Compact I/O 1769-IF8 Analog Input Module     9• The 1769-IF8 module does not provide loop power for analog inputs. Use a 
power supply that matches the input transmitter specifications.
• Differential analog inputs are more immune to noise than single-ended 
analog inputs.
• Voltages on Vin+, V/Iin-, and Iin+ of the 1769-IF8 module must be within 
±10V dc of analog common.
Wiring Differential Inputs
ATTENTION Be careful when stripping wires. Wire fragments that fall into a 
module could cause damage at power up. Once wiring is 









































earth ground the 
shield locally at 
the module
analog sourceBelden 8761 cable (or equivalent)Publication 1769-IN067B-EN-P - September 2005
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Wiring Mixed Transmitter Types
+
V in 0 +
V/I in 0 -
I in 0 +
ANLG Com
V in 1 +
V/I in 1 -
I in 1 +
ANLG Com
V in 2 +
V/I in 2 -
I in 2 +
ANLG Com
V in 3 +
V/I in 3 -
























Wiring for channels 4-7 are identical.
1 The sensor power supply 
must be rated Class 2.
+
V in 0 +
V/I in 0 -
I in 0 +
ANLG Com
V in 1 +
V/I in 1 -
I in 1 +
ANLG Com
V in 2 +
V/I in 2 -
I in 2 +
ANLG Com
V in 3 +
V/I in 3 -






































Wiring for channels 4-7 are identical.
1 The sensor power supply 
must be rated Class 2.Publication 1769-IN067B-EN-P - September 2005
Compact I/O 1769-IF8 Analog Input Module     11Labeling the Terminals
A removable, write-on label is provided with the module. Remove the label from 
the door, mark the identification of each terminal with permanent ink, and slide the 
label back into the door. Your markings (ID tag) will be visible when the module 
door is closed.
Removing the Finger-Safe Terminal Block
When wiring field devices to the module, it is not necessary to remove the terminal 
block. If you remove the terminal block, use the write-on label on the side of the 
terminal block to identify the module slot location and type. RTB position can be 
indicated by circling either the ‘R’ for right side or ‘L’ for left side.
To remove the terminal block, loosen the upper and lower retaining screws. The 
terminal block will back away from the module as you remove the screws. When 





lower retaining screwPublication 1769-IN067B-EN-P - September 2005
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When wiring the terminal block, keep the finger-safe cover in place.
1. Loosen the terminal screws to be wired.
2. Route the wire under the terminal pressure plate. You can use the bare wire 
or a spade lug. The terminals will accept a 6.35 mm (0.25 in.) spade lug.
3. Tighten the terminal screw making sure the pressure plate secures the wire. 
Recommended torque when tightening terminal screws is 0.68 Nm (6 in-lbs).
Wire Size and Terminal Screw Torque
Each terminal accepts up to two wires with the following restrictions:
NOTE The terminal screws are non-captive. Therefore, it is possible 
to use a ring lug [maximum 1/4 inch o.d. with a 0.139 inch 
minimum i.d. (M3.5)] with the module.
NOTE If you need to remove the finger-safe cover, insert a screw 
driver into one of the square wiring holes and gently pry the 
cover off. If you wire the terminal block with the finger-safe 
cover removed, you will not be able to put it back on the 
terminal block because the wires will be in the way.




Solid Cu-90°C (194°F) #14 to #22 AWG 0.68 Nm (6 in-lbs) 0.46 Nm (4.1 in-lbs)
Stranded Cu-90°C (194°F) #16 to #22 AWG 0.68 Nm (6 in-lbs) 0.46 Nm (4.1 in-lbs)Publication 1769-IN067B-EN-P - September 2005
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Input Data File
For each input module, slot x, words 0-7 in the input data file contain the analog 
values of the inputs.
The bits are defined as follows:
• SGN = Sign bit in two’s complement format
• Nu = Not used. Bit set to 0.
• Sx = General status bit for input channels 0 through 7. 
• Lx = Low alarm flag bits for input channels 0 through 7.
• Hx = High alarm flag bits for input channels 0 through 7.
• Ux = Under-range flag bits for channels 0 through 7. When set, the input 
signal is under normal range or an open circuit condition exists, in the case 
of the 4-20 mA range.
• Ox = Over-range flag bits for channels 0 through 7.
IMPORTANT If you are using RSLogix 5000, version 15, please refer to RSLogix 




15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
0 SGN Analog Input Data Channel 0
1 SGN Analog Input Data Channel 1
2 SGN Analog Input Data Channel 2
3 SGN Analog Input Data Channel 3
4 SGN Analog Input Data Channel 4
5 SGN Analog Input Data Channel 5
6 SGN Analog Input Data Channel 6
7 SGN Analog Input Data Channel 7
8 Nu Time Stamp Value
9 Nu Nu Nu Nu Nu Nu Nu Nu S7 S6 S5 S4 S3 S2 S1 S0
10 L3 H3 U3 O3 L2 H2 U2 O2 L1 H1 U1 O1 L0 H0 U0 O0
11 L7 H7 U7 O7 L6 H6 U6 O6 L5 H5 U5 O5 L4 H4 U4 O4Publication 1769-IN067B-EN-P - September 2005
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15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
0 CL(1)
L7
(1) CL Lx = Cancel Low Process Alarm Latch x. This lets you individually cancel each low process alarm latch. Cancel = 1.
CL(2)
H7
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The manipulation of the bits from this file is normally done with programming 
software (e.g. RSLogix 500, RSNetworx for DeviceNet, etc.) during initial 
configuration of the system. In that case, graphical screens are provided by the 
programmer to simplify configuration. However, some systems, like the 1769-ADN 
DeviceNet Adapter, also allow the bits to be altered as part of the control program, 
using communication rungs. In that case, it is necessary to understand the bit 
arrangement. Refer to the Compact™ Analog I/O User Manual, publication number 




15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
0 Real Time Sample Value
1 ERTS Reserved
2 EC Reserved EA AL EI Reserved Input Filter Sel Chl0
3 Reserved Inpt Dta Fm Chl0 Reserved Inpt Tp/RngeSel Chl0
4 S Process Alarm High Data Value Channel 0
5 S Process Alarm Low Data Value Channel 0
6 S Alarm Dead Band Value Channel 0
7 Pad
8 EC Reserved EA AL EI Reserved Inpt Filter Sel Chl1
9 Reserved Inpt Dta Fm Chl1 Reserved Inpt Tp/RngeSel Chl1
10 S Process Alarm High Data Value Channel 1
11 S Process Alarm Low Data Value Channel 1
12 S Alarm Dead Band Value Channel 1
13 Pad
14 EC Reserved EA AL EI Reserved Input Filter Sel Chl2
15 Reserved Inpt Dta Fm Chl2 Reserved Inpt Tp/RngeSel Chl2
16 S Process Alarm High Data Value Channel 2
17 S Process Alarm Low Data Value Channel 2
18 S Alarm Dead Band Value Channel 2
19 Pad
20 EC Reserved EA AL EI Reserved Input Filter Sel Chl3
21 Reserved Inpt Dta Fm Chl3 Reserved Inpt Tp/RngeSel Chl3
22 S Process Alarm High Data Value Channel 3
23 S Process Alarm Low Data Value Channel 3
24 S Alarm Dead Band Value Channel 3
25 Pad
26 EC Reserved EA AL EI Reserved Input Filter Sel Chl4Publication 1769-IN067B-EN-P - September 2005
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• Inpt Dta Fm Chlx = Input Data Format Select.
• EA = Enable Alarm.
• AL = Alarm Latch.
• EI = Enable Interrupt.
• Inpt Tp/Rnge Sel Chlx = Input Type/Range Select.
• Inpt Filter Sel Chlx = Input Filter Select.
• Reserved = Allows for future expansion.
• ERTS = Enable Real Time Sample.
27 Reserved Inpt Dta Fm Chl4 Reserved Inpt Tp/RngeSel Chl4
28 S Process Alarm High Data Value Channel 4
29 S Process Alarm Low Data Value Channel 4
30 S Alarm Dead Band Value Channel 4
31 Pad
32 EC Reserved EA AL EI Reserved Input Filter Sel Chl5
33 Reserved Inpt Dta Fm Chl5 Reserved Inpt Tp/RngeSel Chl5
34 S Process Alarm High Data Value Channel 5
35 S Process Alarm Low Data Value Channel 5
36 S Alarm Dead Band Value Channel 5
37 Pad
38 EC Reserved EA AL EI Reserved Input Filter Sel Chl6
39 Reserved Inpt Dta Fm Chl6 Reserved Inpt Tp/RngeSel Chl6
40 S Process Alarm High Data Value Channel 6
41 S Process Alarm Low Data Value Channel 6
42 S Alarm Dead Band Value Channel 6
43 Pad
44 EC Reserved EA AL EI Reserved Input Filter Sel Chl7
45 Reserved Inpt Dta Fm Chl7 Reserved Inpt Tp/RngeSel Chl7
46 S Process Alarm High Data Value Channel 7
47 S Process Alarm Low Data Value Channel 7
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60 Hz 0 0 0 0
50 Hz 0 0 0 1
10 Hz 0 0 1 0
250 Hz 0 0 1 1


















Define Indicate this These bit settings




-10 to +10V dc 0 0 0 0
0 to 5V dc 0 0 0 1
0 to 10V dc 0 0 1 0
4 to 20 mA 0 0 1 1
1 to 5V dc 0 1 0 0






Engineering Units 0 0 1
Scaled for PID 0 1 0
Percent Range 0 1 1Publication 1769-IN067B-EN-P - September 2005
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Use the following controller tags with RSLogix 5000, version 15.
Channel 0 and 1 Configuration Data
Channel 0 and 1 configuration data is shown below. The same information applies 
to all channels.
- Local:1:C AB:1769_IF8:C:0
+ Local:1:C.RTSInterval INT Decimal
Local:1:C.RTSEn BOOL Decimal





+ Local:1:C.Ch0Range SINT Decimal
+ Local:1:C.Ch0DataFormat SINT Decimal
+ Local:1:C.Ch0HAlarmLimit INT Decimal
+ Local:1:C.Ch0LAlarmLimit INT Decimal
+ Local:1:C.Ch0AlarmDeadband INT Decimal





+ Local:1:C.Ch1Range SINT Decimal
+ Local:1:C.Ch1DataFormat SINT Decimal
+ Local:1:C.Ch1HAlarmLimit INT Decimal
+ Local:1:C.Ch1LAlarmLimit INT Decimal
+ Local:1:C.Ch1AlarmDeadband INT DecimalPublication 1769-IN067B-EN-P - September 2005
Compact I/O 1769-IF8 Analog Input Module     19Tag Name To Select Make These Bit Settings(1)
15-8 7 6 5 4 3 2 1 0
Ch#Filter 60 Hz 0 0 0
50 Hz 0 0 1
10 Hz 0 1 0
250 Hz 0 1 1









Ch#Range -10…+10V dc 0 0 0
0…5V dc 0 0 1
0…10V dc 0 1 0
4…20 mA 0 1 1
1…5V dc 1 0 0




Engineering units 0 1
Scaled for PID 1 0
Percent range 1 1
(1) All bit positions left blank in table must be set to 0.Publication 1769-IN067B-EN-P - September 2005
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- Local:1:I AB:1769_IF8:I:0
+ Local:1:I.Fault DINT Binary
+ Local:1:I.Ch0Data INT Decimal
+ Local:1:I.Ch1Data INT Decimal
+ Local:1:I.Ch2Data INT Decimal
+ Local:1:I.Ch3Data INT Decimal
+ Local:1:I.Ch4Data INT Decimal
+ Local:1:I.Ch5Data INT Decimal
+ Local:1:I.Ch6Data INT Decimal
+ Local:1:I.Ch7Data INT Decimal
+ Local:1:I.RealTimeSample INT Decimal














+ Local:1:I.Ch1OverRange BOOL Decimal
Local:1:I.Ch1UnderRange BOOL Decimal
Local:1:I.Ch1HAlarm BOOL Decimal
Local:1:I.Ch1LAlarm BOOL DecimalPublication 1769-IN067B-EN-P - September 2005


























Local:1:I.Ch7LAlarm BOOL DecimalPublication 1769-IN067B-EN-P - September 2005
22     Compact I/O 1769-IF8 Analog Input ModuleTag 
Name
Bit Indicates This
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- Local:1:O AB:1769_IF8:O:0
















Local:1:O.Ch7LAlarmUnlatch BOOL DecimalPublication 1769-IN067B-EN-P - September 2005
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General Specifications
Specification Value
Dimensions 118 mm (height) x 87 mm (depth) x 52.5 mm (width) 
height including mounting tabs is 138 mm
4.65 in. (height) x 3.43 in (depth) x 2.07 in (width) 
height including mounting tabs is 5.43 in.
Approximate Shipping Weight  
(with carton)
450g (0.99 lbs.)
Storage Temperature -40°C to +85°C (-40°F to +185°F)
Operating Temperature 0°C to +60°C (32°F to +140°F)
Operating Humidity 5% to 95% non-condensing
Operating Altitude 2000 meters (6561 feet)
Vibration Operating: 10 to 500 Hz, 5G, 0.030 in. peak-to-peak
Shock Operating: 30G, 11 ms panel mounted  
(20G, 11 ms DIN rail mounted)
Non-Operating: 40G panel mounted  
(30G DIN rail mounted)
Agency Certification • C-UL certified (under CSA C22.2 No. 142)
• UL 508 listed
• CE compliant for all applicable directives
Hazardous Environment Class Class I, Division 2, Hazardous Location, Groups A, B, C, D (UL 1604, 
C-UL under CSA C22.2 No. 213)
Radiated and Conducted Emissions EN50081-2 Class A
Electrical /EMC: The module has passed testing at the following levels:
• ESD Immunity (IEC1000-4-2) • 4 kV contact, 8 kV air, 4 kV indirect
• Radiated Immunity (IEC1000-4-3) • 10 V/m , 80 to 1000 MHz, 80% amplitude modulation, 
+900 MHz keyed carrier
• Fast Transient Burst (IEC1000-4-4) • 2 kV, 5kHz
• Surge Immunity (IEC1000-4-5) • 1 kV galvanic gun
• Conducted Immunity 
(IEC1000-4-6)
• 10 V, 0.15 to 80MHz(1)
(1) Conducted Immunity frequency range may be 150 kHz to 30 MHz if the Radiated Immunity frequency range is 30 MHz to 
1000 MHz.Publication 1769-IN067B-EN-P - September 2005
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Specification 1769-IF8
Analog Normal Operating 
Ranges(1)
(1) The over- or under-range flag will come on when the normal operating range (over/under) is exceeded. The module will 
continue to convert the analog input up to the maximum full scale range. The flag automatically resets when within the 
normal operating range.
Voltage: ± 10V dc, 0 to 10V dc, 0 to 5V dc, 1 to 5V dc 
Current: 0 to 20 mA, 4 to 20 mA
Full Scale Analog Ranges(1) Voltage: ± 10.5V dc, 0 to 10.5V dc, 0 to 5.25V dc, 0.5 to 5.25V dc 
Current: 0 to 21 mA, 3.2 to 21 mA
Number of Inputs 8 differential or single-ended 
Bus Current Draw (max.) 120 mA at 5V dc 
70 mA at 24V dc
Heat Dissipation 3.24 Total Watts (The Watts per point, plus the minimum Watts, with all 
points energized.)
Converter Type Delta Sigma
Response Speed per Channel Input filter and configuration dependent. See your user’s manual.
Resolution (max.)(2)
(2) Resolution is dependent upon your filter selection. The maximum resolution is achieved with the 10 Hz filter selected. For 
resolution with other filter selections, refer to the user manual, publication 1769-UM002A-EN-P.
16 bits (unipolar) 
15 bits plus sign (bipolar)
Rated Working Voltage(3)
(3) Rated working voltage is the maximum continuous voltage that can be applied at the input terminal, including the input 
signal and the value that floats above ground potential (for example, 10V dc input signal and 20V dc potential above 
ground).
30V ac/30V dc
Common Mode Voltage Range(4)
(4) For proper operation, both the plus and minus input terminals must be within ±10V dc of analog common.
±10V dc maximum per channel
Common Mode Rejection greater than 60 dB at 50 and 60 Hz with the 10 Hz filter selected, 
respectively.
Normal Mode Rejection Ratio -50 dB at 50 and 60 Hz with the 10 Hz filter selected, respectively.
Input Impedance Voltage Terminal: 220K Ω (typical) 
Current Terminal: 250 Ω
Overall Accuracy(5)
(5) Includes offset, gain, non-linearity and repeatability error terms.
Voltage Terminal: ±0.2% full scale at 25°C 
Current Terminal: ±0.35% full scale at 25°CPublication 1769-IN067B-EN-P - September 2005
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Accuracy Drift with Temperature Voltage Terminal: ±0.003% per °C 
Current Terminal: ±0.0045% per °C
Calibration The module performs autocalibration on channel enable and on a 
configuration change between channels.
Non-linearity (in percent full scale) ±0.03% 
Repeatability(1) ±0.03%
Module Error over Full 
Temperature Range  
(0 to +60°C [+32°F to +140°F])
Voltage: ±0.3%
Current: ±0.5%
Input Channel Configuration via configuration software screen or the user program (by writing a unique 
bit pattern into the module’s configuration file). Refer to your controller’s 
user manual to determine if user program configuration is supported.
Module OK LED On: module has power, has passed internal diagnostics, and is 
communicating over the bus.
Off: Any of the above is not true.
Channel Diagnostics Over- or under-range by bit reporting, process alarms
Maximum Overload at Input 
Terminals(2)
Voltage Terminal: ±30V dc continuous, 0.1 mA 
Current Terminal: ±32 mA continuous, ±7.6 V dc
System Power Supply Distance 
Rating
8 (The module may not be more than 8 modules away from the system 
power supply.)
Recommended Cable Belden™ 8761 (shielded)
Input Group to Bus Isolation 500V ac or 710V dc for 1 minute (qualification test) 
30V ac/30V dc working voltage (IEC Class 2 reinforced insulation)
Vendor I.D. Code 1
Product Type Code 10
Product Code 38
(1) Repeatability is the ability of the input module to register the same reading in successive measurements for the same input 
signal.
(2) Damage may occur to the input circuit if this value is exceeded.Publication 1769-IN067B-EN-P - September 2005
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This equipment is suitable for use in Class I, Division 2, Groups A, B, C, D or 
non-hazardous locations only. The following ATTENTION statement applies to use 
in hazardous locations.
Environnements dangereux
Cet équipement est conçu pour être utilisé dans des environnements de Classe 1, 
Division 2, Groupes A, B, C, D ou non dangereux. La mise en garde suivante 
s’applique à une utilisation dans des environnements dangereux.
WARNING EXPLOSION HAZARD
• Substitution of components may impair suitability for Class 
I, Division 2.
• Do not replace components or disconnect equipment 
unless power has been switched off or the area is known 
to be non-hazardous.
• Do not connect or disconnect components unless power 
has been switched off or the area is known to be 
non-hazardous.
• This product must be installed in an enclosure.
• All wiring must comply with N.E.C. article 501-4(b).
AVERTISSEMENT DANGER D’EXPLOSION
• La substitution de composants peut rendre cet équipement 
impropre à une utilisation en environnement de Classe 1, 
Division 2.
• Ne pas remplacer de composants ou déconnecter 
l'équipement sans s'être assuré que l'alimentation est coupée 
et que l'environnement est classé non dangereux.
• Ne pas connecter ou déconnecter des composants sans s'être 
assuré que l'alimentation est coupée ou que l'environnement 
est classé non dangereux.
• Ce produit doit être installé dans une armoire.Publication 1769-IN067B-EN-P - September 2005
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If you would like a manual, you can:
• download a free electronic version from the internet:  
www.ab.com/micrologix or www.theautomationbookstore.com
• purchase a printed manual by:
– contacting your local distributor or Rockwell Automation representative
– visiting www.theautomationbookstore.com and placing your order
– calling 1.800.963.9548 (USA/Canada)  
or 001.330.725.1574 (Outside USA/Canada)
MicroLogix and Compact are trademarks of Rockwell Automation. 
Belden is a trademark of Belden, Inc.
For Refer to this Document Pub. No.
A more detailed description of how to install 
and use your Compact I/O with MicroLogix 1500 
programmable controller.
MicroLogix 1500 Programmable 
Controllers User Manual
1764-UM001
Detailed information on installing, 
programming, and troubleshooting your 
Compact Analog I/O modules.
Compact I/O Analog Modules User 
Manual
1769-UM002
A detailed description of how to install and use 
your Compact I/O with the 1769-ADN DeviceNet 
Adapter.
1769-ADN DeviceNet Adapter User 
Manual
1769-UM001
An overview of the MicroLogix 1500 system, 
including Compact I/O.
MicroLogix 1500 Programmable 
Controller with Compact I/O for 
Expansion
1764-SO001
More information on proper wiring and 
grounding techniques.
Industrial Automation Wiring and 
Grounding Guidelines
1770-4.1Publication 1769-IN067B-EN-P - September 2005
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Rockwell Automation Support
Rockwell Automation provides technical information on the web to assist you in using our Publication 1769-IN067B-EN-P - September 2005 PN 40071-171-01(2)
1769-IN067A-EN-P March 2004 Copyright © 2005 Rockwell Automation, Inc. All rights reserved. Printed in the U.S.A.
´H'+g!¶2j¨
products. At http://support.rockwellautomation.com, you can find technical manuals, a 
knowledge base of FAQs, technical and application notes, sample code and links to software 
service packs, and a MySupport feature that you can customize to make the best use of 
these tools.
For an additional level of technical phone support for installation, configuration and 
troubleshooting, we offer TechConnect Support programs. For more information, contact your 
local distributor or Rockwell Automation representative, or visit 
http://support.rockwellautomation.com.
Installation Assistance
If you experience a problem with a hardware module within the first 24 hours of installation, 
please review the information that's contained in this manual. You can also contact a special 
Customer Support number for initial help in getting your module up and running:
New Product Satisfaction Return
Rockwell tests all of our products to ensure that they are fully operational when shipped from 
the manufacturing facility. However, if your product is not functioning and needs to be 
returned:
United States 1.440.646.3223 Monday – Friday, 8am – 5pm EST
Outside United States Please contact your local Rockwell Automation representative for any technical 
support issues.
United States Contact your distributor. You must provide a Customer Support case number (see 
phone number above to obtain one) to your distributor in order to complete the return 
process.
Outside United States Please contact your local Rockwell Automation representative for return procedure.
Installation Instructions
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The 1769-IR6 module receives and stores digitally converted analog data from RTDs 
or other resistance inputs, such as potentiometers. The module supports 
connections from any combination of up to 6 RTDs or other resistance inputs. See 
the input specifications on page 20 for supported RTD and resistance types, their 
associated temperature ranges, and the analog input signal ranges that each 
channel supports. Each of the 6 input channels is individually configurable for a 




1 bus lever (with locking function)
2a upper panel mounting tab
2b lower panel mounting tab
3 module status LED
4 module door with terminal 
identification label
5a movable bus connector 
with female pins
5b stationary bus connector 
with male pins
6 nameplate label
7a upper tongue-and-groove slots
7b lower tongue-and-groove slots
8a upper DIN rail latch
8b lower DIN rail latch
9 write-on label (user ID tag)
10 removable terminal block (RTB) 
with finger-safe cover
10a RTB upper retaining screw



















Do Not Remove RTB Under Power
Unless Area is Non-Hazardous
                        Ensure Adjacent
Bus Lever is Unlatched/Latched
            Before/After
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Compact I/O is suitable for use in an industrial environment when installed in 
accordance with these instructions. Specifically, this equipment is intended for use 
in clean, dry environments (Pollution degree 2(1)) and to circuits not exceeding 
Over Voltage Category II(2) (IEC 60664-1).(3)
Prevent Electrostatic Discharge
Remove Power
(1) Pollution Degree 2 is an environment where, normally, only non-conductive pollution occurs except that occasionally a 
temporary conductivity caused by condensation shall be expected.
(2) Over Voltage Category II is the load level section of the electrical distribution system. At this level transient voltages are 
controlled and do not exceed the impulse voltage capability of the product’s insulation.
(3) Pollution Degree 2 and Over Voltage Category II are International Electrotechnical Commission (IEC) designations.
ATTENTION
!
Electrostatic discharge can damage integrated circuits or 
semiconductors if you touch bus connector pins or the 
terminal block. Follow these guidelines when you handle the 
module:
• Touch a grounded object to discharge static potential.
• Wear an approved wrist-strap grounding device.
• Do not touch the bus connector or connector pins.
• Do not touch circuit components inside the module.
• If available, use a static-safe work station.
• When not in use, keep the module in its static-shield box.
ATTENTION
!
Remove power before removing or inserting this module. 
When you remove or insert a module with power applied, an 
electrical arc may occur. An electrical arc can cause personal 
injury or property damage by:
• sending an erroneous signal to your system’s field 
devices, causing unintended machine motion
• causing an explosion in a hazardous environment
Electrical arcing causes excessive wear to contacts on both the 
module and its mating connector. Worn contacts may create 
electrical resistance.Publication 1769-IN027A-EN-P - February 2001
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The module can be attached to the controller or an adjacent I/O module before or 
after mounting. For mounting instructions, see “Panel Mounting” on page 6, or 
“DIN Rail Mounting” on page 7. To work with a system that is already mounted, see 
“Replacing a Single Module within a System” on page 7.
The following procedure shows you how to assemble the Compact I/O system.
1. Disconnect power.
2. Check that the bus lever of the module to be installed is in the unlocked 
(fully right) position.
3. Use the upper and lower tongue-and-groove slots (1) to secure the modules 
together (or to a controller).
4. Move the module back along the tongue-and-groove slots until the bus 
connectors (2) line up with each other.
5. Push the bus lever back slightly to clear the positioning tab (3). Use your 
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lever fully to the left (4) until it clicks. Ensure it is locked firmly in place.
7. Attach an end cap terminator (5) to the last module in the system by using 
the tongue-and-groove slots as before. 
8. Lock the end cap bus terminator (6). 
Mounting Expansion I/O
Minimum Spacing
Maintain spacing from 
enclosure walls, 
wireways, adjacent 
equipment, etc. Allow 50 
mm (2 in.) of space on all 




When attaching I/O modules, it is very important that the bus 
connectors are securely locked together to ensure proper 
electrical connection.
IMPORTANT A 1769-ECR or 1769-ECL right or left end cap (respectively) 
must be used to terminate the end of the communication bus.
ATTENTION
!
During panel or DIN rail mounting of all devices, be sure that 
all debris (metal chips, wire strands, etc.) is kept from falling 
into the module. Debris that falls into the module could cause 
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Mount the module to a panel using two screws per module. Use M4 or #8 panhead 
screws. Mounting screws are required on every module.
Panel Mounting Using the Dimensional Template
Panel Mounting Procedure Using Modules as a Template
The following procedure allows you to use the assembled modules as a template 
for drilling holes in the panel. If you have sophisticated panel mounting equipment, 
you can use the dimensional template provided on page 6. Due to module 
mounting hole tolerance, it is important to follow these procedures:
1. On a clean work surface, assemble no more than three modules.
2. Using the assembled modules as a template, carefully mark the center of all 
module-mounting holes on the panel.
3. Return the assembled modules to the clean work surface, including any 
previously mounted modules.
4. Drill and tap the mounting holes for the recommended M4 or #8 screw.
5. Place the modules back on the panel and check for proper hole alignment.
6. Attach the modules to the panel using the mounting screws.
7. Repeat steps 1 to 6 for any remaining modules.
NOTE
If mounting more modules, mount only the last one of this 
group and put the others aside. This reduces remounting time 





































Refer to host controller documentation for this dimension.
For more than 2 modules: (number of modules-1) X 35mm (1.38 in.)
NOTE: All dimensions are in mm (inches). Hole 
spacing tolerance: ±0.4 mm (0.016 in.)Publication 1769-IN027A-EN-P - February 2001
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The module can be mounted using the following DIN rails: 35 x 7.5 mm 
(EN 50 022 - 35 x 7.5) or 35 x 15 mm (EN 50 022 - 35 x 15).
Before mounting the module on a DIN rail, close the DIN rail latches. Press the DIN 
rail mounting area of the module against the DIN rail. The latches will momentarily 
open and lock into place.
Replacing a Single Module within a System
The module can be replaced while the system is mounted to a panel (or DIN rail). 
Follow these steps in order: 
1. Remove power. See important note on page 3.
2. On the module to be removed, remove the upper and lower mounting 
screws from the module (or open the DIN latches using a flat-blade or 
phillips-style screwdriver).
3. Move the bus lever to the right to disconnect (unlock) the bus.
4. On the right-side adjacent module, move its bus lever to the right (unlock) 
to disconnect it from the module to be removed.
5. Gently slide the disconnected module forward. If you feel excessive 
resistance, check that the module has been disconnected from the bus and 
that both mounting screws have been removed (or DIN latches opened).
6. Before installing the replacement module, be sure that the bus lever on the 
module to be installed, and on the right-side adjacent module are in the 
unlocked (fully right) position.
7. Slide the replacement module into the open slot.
8. Connect the modules together by locking (fully left) the bus levers on the 
replacement module and the right-side adjacent module.
9. Replace the mounting screws (or snap the module onto the DIN rail).
NOTE
It may be necessary to rock the module slightly from front to 
back to remove it, or, in a panel-mounted system, to loosen 
the screws of adjacent modules.Publication 1769-IN027A-EN-P - February 2001
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Grounding the Module
This product is intended to be mounted to a well-grounded mounting surface such 
as a metal panel. Additional grounding connections from the module’s mounting 
tabs or DIN rail (if used), are not required unless the mounting surface cannot be 
grounded. Refer to Industrial Automation Wiring and Grounding Guidelines, 
Allen-Bradley publication 1770-4.1, for additional information.
System Wiring Guidelines
Consider the following when wiring your system:
• Use Belden shielded, twisted-pair wire to ensure proper operation and high 
immunity to electrical noise. See “RTD Wiring Considerations”.
• To limit noise, locate RTD and resistance device signal wires as far away as 
possible from power lines, load lines, and other sources of electrical noise, 
such as hard-contact switches, relays, and AC motor drives. 
• Locate RTD modules away from other modules which generate a significant 
amount of heat, such as the 1769-IA16.
• Under normal conditions, the drain wire and shield junction should be 
connected to earth ground, via a panel or DIN rail mounting screw at the 
1769-IR6 module end.
• Keep shield connection to ground as short as possible.
• To ensure optimum accuracy, limit overall cable impedance by keeping your 
cable as short as possible. Locate the I/O system as close to your sensors or 
actuators as your application will permit. See the table on the following 
page.Publication 1769-IN027A-EN-P - February 2001
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Since the operating principle of the RTD module is based on the measurement of 
resistance, take special care when selecting your input cable. For 2-wire or 3-wire 
configurations, select a cable that has a consistent impedance throughout its entire 
length.
When using a 3-wire configuration, the module compensates for resistance error 
due to lead wire length. For example, in a 3-wire configuration, the module reads 
the resistance due to the length of one of the wires and assumes that the resistance 
of the other wire is equal. If the resistances of the individual lead wires are much 
different, an error may exist. The closer the resistance values are to each other, the 
greater the amount of error is eliminated.
To insure that the lead values match as closely as possible:
• Keep lead resistance as small as possible and less than 25Ω .
• Use quality cable that has a small tolerance impedance rating.
• Use a heavy-gauge lead wire which has less resistance per foot.
Configuration Recommended Cable
2-wire Belden™ 9501 or equivalent
3-wire — less than 30.48 m (100ft.) Belden™ 9533 or equivalent
3-wire — greater than 30.48 m (100 ft.) or high humidity conditions Belden™ 83503 or equivalent
IMPORTANT The RTD module requires three wires to compensate for lead 
resistance error. We recommend that you do not use 2-wire 
RTDs if long cable runs are required, as it reduces the 
accuracy of the system. However, if a two-wire configuration is 
required, reduce the effect of the lead wire resistance by using 
a lower gauge wire for the cable (for example, use AWG #16 
instead of AWG #24). The module’s terminal block accepts two 
AWG #14 gauge wires.
IMPORTANT To ensure temperature or resistance value accuracy, the 
resistance difference of the cable lead wires must be equal to 
or less than 0.01Ω .Publication 1769-IN027A-EN-P - February 2001
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For a 3-wire configuration, the module can compensate for a maximum cable 
length associated with an overall cable impedance of 25 ohms.
Three configurations of RTDs can be connected to the 1769-IR6 module:
• 2-wire RTD, which is composed of an RTD EXC (excitation) lead wire and a 
RTN (return) lead wire
• 3-wire RTD, which is composed of a Sense and 2 RTD lead wires (RTD EXC 
and RTN)
• 4-wire RTD, which is composed of a Sense and 2 RTD lead wires (RTD EXC 







Belden 9501 Shielded Cable










Belden 83503 or 9533 Shielded Cable
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Wiring Resistance Devices (Potentiometers)
Potentiometer wiring requires the same type of cable as that for the RTD described 
on page 9. Potentiometers can be connected to the module as a 2-wire or 3-wire 






Belden 83503 or 9533 Shielded Cable
Leave one sensor wire open.





















Belden 9501 Shielded Cable
Belden 9501 Shielded Cable
NOTE
The potentiometer wiper arm can be connected to either the 
EXC or return terminal, depending on whether you want 
increasing or decreasing resistance.Publication 1769-IN027A-EN-P - February 2001
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Labeling the Terminals
A removable, write-on label is provided with the module. Remove the label from 
the door, mark your unique identification of each terminal with permanent ink, and 
slide the label back into the door. Your markings (ID tag) will be visible when the 












Run RTD EXC and sense wires from the module to 
potentiometer terminal and tie terminal to one point.





Run RTD EXC and sense wires from the module to 
potentiometer terminal and tie terminal to one point.
NOTE
The potentiometer wiper arm can be connected to either the 
EXC or return terminal depending on whether you want 
increasing or decreasing resistance.
Belden 83503 or 9533 Shielded Cable
Belden 83503 or 9533 Shielded CablePublication 1769-IN027A-EN-P - February 2001
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To remove the terminal block, loosen the upper and lower retaining screws. The 
terminal block will back away from the module as you remove the screws. When 
replacing the terminal block, torque the retaining screws to 0.46 Nm (4.1 in-lbs).
Wiring the Finger-Safe Terminal Block
When wiring the terminal block, keep the finger-safe cover in place.
1. Loosen the terminal screws to be wired.
2. Route the wire under the terminal pressure plate. You can use the bare wire 
or a spade lug. The terminals will accept a 6.35 mm (0.25 in.) spade lug.
3. Tighten the terminal screw making sure the pressure plate secures the wire. 
Recommended torque when tightening terminal screws is 0.68 Nm (6 in-lbs).
NOTE
If you need to remove the finger-safe cover, insert a screw-
driver into one of the square wiring holes and gently pry the 
cover off. If you wire the terminal block with the finger-safe cover 
removed, you will not be able to put it back on the terminal block 





lower retaining screwPublication 1769-IN027A-EN-P - February 2001
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on the side of the terminal block to identify the module location and type.
Wire Size and Terminal Screw Torque
Each terminal accepts up to two wires with the following restrictions:
Wiring Input Devices to the 1769-IR6




Solid Cu-90°C (194°F) #14 to #22 AWG 0.68 Nm (6 in-lbs) 0.46 Nm (4.1 in-lbs)
Stranded Cu-90°C (194°F) #16 to #22 AWG 0.68 Nm (6 in-lbs) 0.46 Nm (4.1 in-lbs)
ATTENTION
!
Be careful when stripping wires. Wire fragments that fall into 
a module could cause damage at power up. Once wiring is 
complete, ensure the module is free of all metal fragments.
SLOT # _____
MODULE TYPE ______Publication 1769-IN027A-EN-P - February 2001
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To wire your sensor to the module, follow these steps:
1. At each end of the cable, strip some casing to expose the individual wires.
2. Trim the signal wires to 2-inch lengths. Strip about 3/16 inch (5 mm) of 
insulation away to expose the end of the wire. 
3. At one end of the cable, twist the drain wire and foil shield together, bend 
them away from the cable, and apply shrink wrap. Then earth ground at the 
preferred location based on the type of sensor you are using.
4. At the other end of the cable, cut the drain wire and foil shield back to the 
cable and apply shrink wrap.
5. Connect the signal wires to the module terminal block and input.














Cut foil shield and 
drain wirePublication 1769-IN027A-EN-P - February 2001
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Input Data File
The first six words (0 to 5) of the input data file contain the analog RTD or 
resistance values of the inputs. Words 6 and 7 provide sensor/channel status 
feedback for use in your control program as shown below.
Word 6 and 7 status bits are defined as follows:
• Sx = General status bit for channels 0 through 5. This bit is set (1) when an 
error (over- or under-range, open-circuit, or input data not valid) exists for 
that channel. An input data not valid condition is determined by the user 
program. This condition occurs when the first analog-to-digital conversion is 
still in progress at power-up or after a new configuration has been sent to 
the module. Refer to the RTD/resistance Input Module User Manual, 
publication number 1769-UM005A-EN-P, for details.
• OCx = Open-circuit detection bit for channels 0 through 5. These bits are set 
(1) when either an open or shorted input for RTD inputs or an open input 
for resistance inputs is detected.
• Ux = Under-range flag bits for channels 0 through 5, using RTD inputs only. 
These bits can be used in the control program for error detection. There is 
no under-range error for a direct resistance input, because 0 is a valid 
number.
• Ox = Over-range flag bits for channels 0 through 5, using either RTD or 





15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
0 RTD/resistance Input Data Channel 0
1 RTD/resistance Input Data Channel 1
2 RTD/resistance Input Data Channel 2
3 RTD/resistance Input Data Channel 3
4 RTD/resistance Input Data Channel 4
5 RTD/resistance Input Data Channel 5
6 Not Used OC5 OC4 OC3 OC2 OC1 OC0 Not Used S5 S4 S3 S2 S1 S0
7 U0 O0 U1 O1 U2 O2 U3 O3 U4 O4 U5 O5 Not Used
NOTE
Short-circuit detection for resistance inputs is not 
indicated because 0 is a valid number.Publication 1769-IN027A-EN-P - February 2001
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The manipulation of the bits from this file is normally done with programming 
software (e.g. RSLogix 500, RSNetworx for DeviceNet, etc.) during initial 
configuration of the system. In that case, graphical screens are provided by the 
programming tool to simplify configuration. However, some systems, like the 
1769-ADN DeviceNet Adapter, also allow the bits to be altered as part of the control 
program, using communication rungs. In that case, it is necessary to understand the 
bit arrangement. Refer to the Compact™ RTD/resistance Input Module User Manual, 
publication number 1769-UM005A-EN-P for additional details.
Words 0 to 5 of the configuration file allow you to change the parameters of each 
channel independently. For example, word 0 corresponds to channel 0, word 1 to 
channel 1, etc. The functional arrangement of the bits is shown below for a single 
word/channel.
To Select
Make these bit settings








10 Hz 1 1 0
60 Hz 0 0 0
50 Hz 0 0 1
250Hz 0 1 1
500 Hz 1 0 0




































t Upscale 0 0
Downscale 0 1
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Word 6 of the configuration data file contains the Enable/Disable Cyclic Calibration 
bit as shown in the table below.
Spare/Replacement Parts for 1769-IR6
• Terminal Block: 1769-RTBN18 (1 per kit)









100Ω Pt 385 0 0 0 0
200Ω Pt 385 0 0 0 1
500Ω Pt 385 0 0 1 0
1000Ω Pt 385 0 0 1 1
100Ω Pt 3916 0 1 0 0
200Ω Pt 3916 0 1 0 1
500Ω Pt 3916 0 1 1 0
1000Ω Pt 3916 0 1 1 1
10Ω Cu 426 1 0 0 0
120Ω Ni 618 1 0 0 1
120Ω Ni 672 1 0 1 0
604Ω NiFe 518 1 0 1 1
150Ω 1 1 0 0
500Ω 1 1 0 1
1000Ω 1 1 1 0






Raw/Proportional 0 0 0
Engineering Units 0 0 1
Engr. Units X 10 1 0 0
Scaled-for-PID 0 1 0









To Select Make these bit settings









Make these bit settings
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0Publication 1769-IN027A-EN-P - February 2001
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General Specifications
Specification Value
Dimensions 118 mm (height) x 87 mm (depth) x 35 mm (width)
height including mounting tabs is 138 mm
4.65 in. (height) x 3.43 in (depth) x 1.38 in (width)
height including mounting tabs is 5.43 in.
Approximate Shipping Weight 
(with carton)
276g (0.61 lbs.)
Storage Temperature -40°C to +85°C (-40°F to +185°F)
Operating Temperature 0°C to +60°C (32°F to +140°F)
Operating Humidity 5% to 95% non-condensing
Operating Altitude 2000 meters (6561 feet)
Vibration Operating: 10 to 500 Hz, 5G, 0.030 in. peak-to-peak
Relay Operation: 2G
Shock Operating: 30G, 11 ms panel mounted 
(20G, 11 ms DIN rail mounted)
Relay Operation: 7.5G panel mounted
(5G DIN rail mounted)
Non-Operating: 40G panel mounted 
(30G DIN rail mounted)
Agency Certification • C-UL certified (under CSA C22.2 No. 142)
• UL 508 listed
• CE compliant for all applicable directives
Hazardous Environment Class Class I, Division 2, Hazardous Location, Groups A, B, C, D (UL 1604, 
C-UL under CSA C22.2 No. 213)
Radiated and Conducted Emissions EN50081-2 Class A
Electrical /EMC: The module has passed testing at the following levels:
• ESD Immunity (IEC61000-4-2) • 4 kV contact, 8 kV air, 4 kV indirect
• Radiated Immunity (IEC61000-4-3) • 10 V/m , 80 to 1000 MHz, 80% amplitude modulation, +900 
MHz keyed carrier
• Fast Transient Burst (IEC61000-4-4) • 2 kV, 5kHz
• Surge Immunity (IEC61000-4-5) • 1 kV galvanic gun
• Conducted Immunity (IEC61000-4-6) • 10 V, 0.15 to 80MHz(1)
(1) Conducted Immunity frequency range may be 150 kHz to 30 MHz if the Radiated Immunity frequency range is 30 MHz to 
1000 MHz.Publication 1769-IN027A-EN-P - February 2001
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Specification 1769-IR6
Input Types 100 Ω Platinum 385
200 Ω Platinum 385
500 Ω Platinum 385
1000 Ω Platinum 385
100 Ω Platinum 3916
200 Ω Platinum 3916
500 Ω Platinum 3916
1000 Ω Platinum 3916
10 Ω Copper 426
120 Ω Nickel 672
120 Ω Nickel 618
604 Ω Nickel-Iron 518
0 to 150 Ω
0 to 500 Ω
0 to 1000 Ω
0 to 3000 Ω
Bus Current Draw (max.) 100 mA at 5V dc
45 mA at 24V dc
Heat Dissipation 1.5 Total Watts (The Watts per point, plus the minimum Watts, with all points 
enabled.)
Converter Type Sigma-Delta
Input Filtering Low pass digital filter with programmable notch filter.
Resolution Input filter and configuration dependent. Refer to the 1769-IR6 User Manual, 
publication number 1769-UM005A-EN-P for more information.
Common Mode Voltage Range ±10V dc maximum per channel
Common Mode Rejection 110 dB minimum at 50 Hz with the 10 or 50 Hz filter selected
110 dB minimum at 60 Hz with the 10 or 60 Hz filter selected
Normal Mode Rejection Ratio 70 dB minimum at 50 Hz with the 10 or 50 Hz filter selected




Accuracy(1) at 25° C (°F)
(1) Accuracy is dependent upon the Analog/Digital converter output rate selection, excitation current selection, data format, 
and input noise.
±0.5°C (0.9°F) for Pt 385
±0.4°C (0.72°F) for Pt 3916
±0.2°C (0.36°F) for Ni
±0.3°C (0.54°F) for NiFe
±0.6°C (1.08°F) for Cu
±0.15 Ω for 150 Ω range
±0.5  Ω for 500 Ω range
±1.0 Ω for 1000 Ω range
±1.5 Ω for 3000 Ω range
Accuracy(1) at 0 to 60° C (+32 to 
+140°F)
±0.9°C (1.62°F) for Pt 385
±0.8°C (1.44°F) for Pt 3916
±0.4°C (0.72°F) for Ni
±0.5°C (0.9°F) for NiFe
±1.1°C (1.98°F) for Cu
±0.25 Ω for 150 Ω range
±0.8  Ω for 500 Ω range
±1.5 Ω for 1000 Ω range
±2.5 Ω for 3000 Ω rangePublication 1769-IN027A-EN-P - February 2001
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Accuracy Drift at 0 to 60° C 
(+32 to +140°F)
±0.026°C/°C (0.026°F/°F) for Pt 385
±0.023°C/°C (0.023°F/°F) for Pt 3916
±0.012°C/°C (0.012°F/°F) for Ni
±0.015°C/°C (0.015°F/°F) for NiFe
±0.032°C/°C (0.032°F/°F) for Cu
±0.007 Ω/°C (±0.013Ω/°F) for 150 Ω
±0.023  Ω/°C (±0.041Ω/°F) for 500 Ω
±0.043 Ω/°C (±0.077Ω/°F) for 1000 Ω
±0.072 Ω/°C (±0.130Ω/°F) for 3000 Ω
Repeatability(1)
(1) Repeatability is the ability of the module to register the same reading in successive measurements for the same input 
signal.
±0.01°C (0.018°F) for Ni and NiFe
±0.2°C (0.36°F) for other RTD inputs
±0.04 Ω for 150 Ω resistances
±0.2 Ω for other resistances
Open-Circuit Detection Time(2)
(2) Open-circuit detection time is equal to channel update time.
6 ms to 303s
Channel Update Time Input filter and configuration dependent. Refer to the 1769-IR6 User Manual, 
publication number 1769-UM005A-EN-P.
Input Channel Configuration via configuration software screen or the user program (by writing a unique bit 
pattern into the module’s configuration file). Refer to your controller’s user 
manual to determine if user program configuration is supported.
Calibration The module performs autocalibration on channel enable and on a configuration 
change between channels. You can also program the module to calibrate every 
five minutes.
Module OK LED On: module has power, has passed internal diagnostics, and is communicating 
over the bus.
Off: Any of the above is not true.
Channel Diagnostics Over- or under-range or broken input by bit reporting
Maximum Overload at Input 
Terminals
Voltage: ±30V dc continuous, ±20 mA
Current: ±20 mA continuous, ±30V dc 
Cable Impedance Max. 25 Ω
Input Impedance >10 MΩ
Power Supply Distance Rating 8 (The module may not be located more than 8 modules away from the system 
power supply.)
Channel to Bus Isolation 720V dc for 1 minute, optical and magnetic (qualification)
30V ac/30V dc working voltage (IEC Class 2 reinforced insulation)
Channel to Channel Isolation ±10V dc
Vendor I.D. Code 1
Product Type Code 10
Product Code 37Publication 1769-IN027A-EN-P - February 2001
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This equipment is suitable for use in Class I, Division 2, Groups A, B, C, D or 
non-hazardous locations only. The following WARNING statement applies to use in 
hazardous locations.
Environnements dangereux
Cet équipement est conçu pour être utilisé dans des environnements de Classe 1, 
Division 2, Groupes A, B, C, D ou non dangereux. La mise en garde suivante 




• Substitution of components may impair suitability for 
Class I, Division 2.
• Do not replace components or disconnect equipment 
unless power has been switched off.
• Do not connect or disconnect components unless power 
has been switched off.
• This product must be installed in an enclosure.




• La substitution de composants peut rendre cet 
équipement impropre à une utilisation en environnement 
de Classe 1, Division 2.
• Ne pas remplacer de composants ou déconnecter 
l'équipement sans s'être assuré que l'alimentation est 
coupée.
• Ne pas connecter ou déconnecter des composants sans 
s'être assuré que l'alimentation est coupée.
• Ce produit doit être installé dans une armoire.Publication 1769-IN027A-EN-P - February 2001
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If you would like a manual, you can:
• download a free electronic version from the internet: 
www.ab.com/micrologix or www.theautomationbookstore.com
• purchase a printed manual by:
– contacting your local distributor or Rockwell Automation representative
– visiting www.theautomationbookstore.com and placing your order
– calling 1.800.963.9548 (USA/Canada) 
or 001.330.725.1574 (Outside USA/Canada)
For Refer to this Document Pub. No.
Detailed information on installing, 
programming, and troubleshooting your 
Compact RTD/resistance Input module.
Compact RTD/resistance Input 
Module User Manual
1769-UM005A-EN-P
A more detailed description of how to install 
and use your Compact I/O with MicroLogix 1500 
programmable controller.
MicroLogix 1500 Programmable 
Controllers User Manual
1764-UM001A-US-P
Detailed information on programming your 
MicroLogix System
MicroLogix 1200 and MicroLogix 
1500 Instruction Set Reference 
Manual
1762-RM001B-US-P
A detailed description on how to install and use 
your Compact I/O with the 1769-ADN DeviceNet 
Adapter.
1769-ADN DeviceNet Adapter User 
Manual
1769-UM001A-US-P
An overview of the MicroLogix 1500 system, 
including Compact I/O.
MicroLogix 1500 System Overview 1764-SO001B-EN-P
More information on proper wiring and 
grounding techniques.
Industrial Automation Wiring and 
Grounding Guidelines
1770-4.1Publication 1769-IN027A-EN-P - February 2001
MicroLogix and Compact are trademarks of Rockwell Automation.
Belden is a trademark of Belden, Inc,Publication 1769-IN027A-EN-P - February 2001 PN 40072-098-01(A)
© 2001 Rockwell International Corporation.  Printed in the U.S.A.
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Item Description
1 bus lever 
(with locking function)
2a upper panel mounting tab
2b lower panel mounting tab
3 I/O diagnostic LEDs
4 module door with terminal 
identification label
5a movable bus connector 
with female pins







8a upper DIN rail latch
8b lower DIN rail latch
9 write-on label (user ID tag)
10 removable terminal block (RTB) 
with finger-safe cover
10a RTB upper retaining screw



















Do Not Remove RTB Under Power
Unless Area is Non-Hazardous
                        Ensure Adjacent
Bus Lever is Unlatched/Latched
            Before/After
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Compact I/O is suitable for use in an industrial environment when installed in 
accordance with these instructions. Specifically, this equipment is intended for use 
in clean, dry environments (Pollution degree 2(1)) and to circuits not exceeding 
Over Voltage Category II(2) (IEC 60664-1).(3)
Prevent Electrostatic Discharge
Remove Power
(1) Pollution Degree 2 is an environment where, normally, only non-conductive pollution occurs except that occasionally a 
temporary conductivity caused by condensation shall be expected.
(2) Over Voltage Category II is the load level section of the electrical distribution system. At this level transient voltages are 
controlled and do not exceed the impulse voltage capability of the product’s insulation.
(3) Pollution Degree 2 and Over Voltage Category II are International Electrotechnical Commission (IEC) designations.
ATTENTION
!
Electrostatic discharge can damage integrated circuits or 
semiconductors if you touch bus connector pins. Follow these 
guidelines when you handle the module:
• Touch a grounded object to discharge static potential.
• Wear an approved wrist-strap grounding device.
• Do not touch the bus connector or connector pins.
• Do not touch circuit components inside the module.
• If available, use a static-safe work station.
• When not in use, keep the module in its static-shield box.
ATTENTION
!
Remove power before removing or inserting this module. When 
you remove or insert a module with power applied, an 
electrical arc may occur. An electrical arc can cause personal 
injury or property damage by:
• sending an erroneous signal to your system’s field devices, 
causing unintended machine motion
• causing an explosion in a hazardous environment
Electrical arcing causes excessive wear to contacts on both the 
module and its mating connector. Worn contacts may create 
electrical resistance.Publication 1769-IN053A-EN-P - April 2001
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The module can be attached to the controller or an adjacent I/O module before or 
after mounting. For mounting instructions, see "Panel Mounting" on page 6, or "DIN 
Rail Mounting" on page 7. To work with a system that is already mounted, see 
"Replacing a Single Module within a System" on page 7.
The following procedure shows you how to assemble the Compact I/O system.
1. Disconnect power.
2. Check that the bus lever of the module to be installed is in the unlocked 
(fully right) position.
3. Use the upper and lower tongue-and-groove slots (1) to secure the modules 
together (or to a controller).
4. Move the module back along the tongue-and-groove slots until the bus 
connectors (2) line up with each other.
5. Push the bus lever back slightly to clear the bus locking tab (3). Use your 
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lever fully to the left (4) until it clicks. Ensure it locks firmly into the bus 
locking tab.
7. Attach an end cap terminator (5) to the last module in the system by using 
the tongue-and-groove slots as before. 
8. Lock the end cap bus terminator (6). 
Mounting Expansion I/O
Minimum Spacing
Maintain spacing from 
enclosure walls, 
wireways, adjacent 
equipment, etc. Allow 50 
mm (2 in.) of space on all 




When attaching I/O modules, it is very important that the 
bus connectors are securely locked together to ensure 
proper electrical connection.
IMPORTANT A 1769-ECR or 1769-ECL right or left end cap must be used to 
terminate the end of the serial communication bus.
ATTENTION
!
During panel or DIN rail mounting of all devices, be sure that 
all debris (metal chips, wire strands, etc.) is kept from falling 
into the module. Debris that falls into the module could cause 
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Mount the module to a panel using two screws per module. Use M4 or #8 panhead 
screws. Mounting screws are required on every module.
Panel Mounting Using the Dimensional Template
Panel Mounting Procedure Using Modules as a Template
The following procedure allows you to use the assembled modules as a template 
for drilling holes in the panel. If you have sophisticated panel mounting equipment, 
you can use the dimensional template provided on page 6. Due to module 
mounting hole tolerance, it is important to follow these procedures:
1. On a clean work surface, assemble no more than three modules.
2. Using the assembled modules as a template, carefully mark the center of all 
module-mounting holes on the panel.
3. Return the assembled modules to the clean work surface, including any 
previously mounted modules.
4. Drill and tap the mounting holes for the recommended M4 or #8 screw.
5. Place the modules back on the panel, and check for proper hole alignment.
6. Attach the modules to the panel using the mounting screws.
7. Repeat steps 1 to 6 for any remaining modules.
TIP
If mounting more modules, mount only the last one of 
this group and put the others aside. This reduces 







































For more than 2 modules: (number of modules - 1) x 35 mm (1.38 in.)
Refer to host controller documentation for this dimension.
Note: All dimensions are in mm (inches). 
Hole spacing tolerance: ±0.4 mm (0.016 in.).Publication 1769-IN053A-EN-P - April 2001
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The module can be mounted using the following DIN rails: 35 x 7.5 mm (EN 50 022 
- 35 x 7.5) or 35 x 15 mm (EN 50 022 - 35 x 15).
Before mounting the module on a DIN rail, close the DIN rail latches. Press the DIN 
rail mounting area of the module against the DIN rail. The latches will momentarily 
open and lock into place.
Replacing a Single Module within a System
The module can be replaced while the system is mounted to a panel (or DIN rail). 
Follow these steps in order:
1. Remove power. See important note on page 3.
2. On the module to be removed, remove the upper and lower mounting 
screws from the module (or open the DIN latches using a flat-blade or 
phillips style screwdriver).
3. Move the bus lever to the right to disconnect (unlock) the bus.
4. On the right-side adjacent module, move its bus lever to the right (unlock) 
to disconnect it from the module to be removed.
5. Gently slide the disconnected module forward. If you feel excessive 
resistance, check that the module has been disconnected from the bus, and 
that both mounting screws have been removed (or DIN latches opened).
6. Before installing the replacement module, be sure that the bus lever on the 
module to be installed, and on the right-side adjacent module are in the 
unlocked (fully right) position.
7. Slide the replacement module into the open slot.
8. Connect the modules together by locking (fully left) the bus levers on the 
replacement module and the right-side adjacent module.
9. Replace the mounting screws (or snap the module onto the DIN rail).
TIP
It may be necessary to rock the module slightly from 
front to back to remove it, or, in a panel-mounted 
system, to loosen the screws of adjacent modules.Publication 1769-IN053A-EN-P - April 2001
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Grounding the Module
This product is intended to be mounted to a well-grounded mounting surface such 
as a metal panel. Additional grounding connections from the module’s mounting 
tabs or DIN rail (if used), are not required unless the mounting surface cannot be 
grounded. Refer to Industrial Automation Wiring and Grounding Guidelines, 
Allen-Bradley publication 1770-4.1, for additional information. 
Output Wiring
Basic wiring(1) of output devices to the 1769-OW8I is shown below.
ATTENTION
!
Be careful when stripping wires. Wire fragments that fall into a 
module could cause damage at power up. Once wiring is 
complete, ensure the module is free of all metal fragments.
(1) Surge Suppression - Connecting surge suppressors across your external inductive load will extend the life of the relay 
contacts. For additional details, refer to Industrial Automation Wiring and Grounding Guidelines, Allen-Bradley publication 
1770-4.1.
L1a or +DCa

























L2c or -DCc OUT 2
VAC-VDC
2
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the door, mark the identification of each terminal with permanent ink, and slide the 
label back into the door. Your markings (ID tag) will be visible when the module 
door is closed.
Removing the Finger-Safe Terminal Block
When wiring field devices to the module, it is not necessary to remove the terminal 
block. If you remove the terminal block, use the write-on label on the side of the 
terminal block to identify the module slot lcation and type.
To remove the terminal block, loosen the upper and lower retaining screws. The 
terminal block will back away from the module as you remove the screws. When 
replacing the terminal block, torque the retaining screws to 0.46 Nm (4.1 in-lbs).
Wiring the Finger-Safe Terminal Block
When wiring the terminal block, keep the finger-safe cover in place.







lower retaining screwPublication 1769-IN053A-EN-P - April 2001
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or a spade lug. The terminals will accept a 6.35 mm (0.25 in.) spade lug.
3. Tighten the terminal screw making sure the pressure plate secures the wire. 
Recommended torque when tightening terminal screws is 0.68 Nm (6 in-lbs).
Simplified Output Circuit Diagram
Wire Size and Terminal Screw Torque
Each terminal accepts up to two wires with the following restrictions:
TIP
The terminal screws are non-captive. Therefore, it is 
possible to use a ring lug [maximum 1/4 inch o.d. with 
a 0.139 inch minimum i.d. (M3.5)] with the module.
TIP
If you need to remove the finger-safe cover, insert a 
screwdriver into one of the square, wiring holes and 
gently pry the cover off. If you wire the terminal block 
with the finger-safe cover removed, you will not be 
able to put it back on the terminal block because the 
wires will be in the way.
Wire Type Wire Size Terminal Screw Torque Retaining Screw Torque
Solid Cu-90°C (194°F) #14 to #22 AWG 0.68 Nm (6 in-lbs) 0.46 Nm (4.1 in-lbs)
Stranded Cu-90°C (194°F) #16 to #22 AWG 0.68 Nm (6 in-lbs) 0.46 Nm (4.1 in-lbs)
+24V
VAC-VDC
OUTPublication 1769-IN053A-EN-P - April 2001
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Output Data File
For each module, slot x, word 0 in the output data file contains the control 
program’s directed state of the discrete output points. For the 1769-OW8I, bits 8 to 
15 are not used.
w = write
Output Module’s Input Data File
For each module, slot x, input data file word 0 contains the state of the module’s 
output data (output data echo) file word 0. During normal operation, these input 
bits represent the logic state that the outputs are directed to by the control program. 
They are also dependent upon the:
• Program Mode configuration (if supported by the controller)
• The Fault Mode configuration (if supported by the controller)





15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0




15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
0 0 0 0 0 0 0 0 0 r r r r r r r r
IMPORTANT The output module’s input data file reflects the output data echo 
of the module, not the electrical state of the output terminals. It 
does not reflect shorted or open outputs.
It is important to use this input word if the controller adapter 
supports the Program Mode or Fault Mode function, and if it is 
configured to use them.Publication 1769-IN053A-EN-P - April 2001
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The read/writable configuration data file allows the setup of the hold last state and 
user-defined safe state conditions.
The manipulation of the bits from this file is normally done with programming 
software (e.g. RSLogix 500, RSNetworx for DeviceNet, etc.) during initial 
configuration of the system. In that case, graphical screens are provided via the 
programmer to simplify configuration. However, some systems (e.g. 1769-ADN 
DeviceNet Adapter) also allow the bits to be altered as part of the control program 
using communication rungs. In that case, it is necessary to understand the bit 
arrangment.
Program State Word
Word 1, the program state word, selects the hold 
last state or user-defined safe state condition for 
each individual output on a system transition 
from Run to Program.
Program Value Word
The program value word, word 2, is used to 
program the user-defined safe state value (0=Off, 
1=On). Each output is individually configurable 
for on or off.
Fault State Word
Word 3, the fault state word, selects the hold last 
state or user-defined safe state condition for each 





15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 PFE
1 Program State for Output Array Word 0
2 Program Value for Output Array Word 0
3 Fault State for Output Array Word 0
4 Fault Value for Output Array Word 0
Condition Bit Setting
User-defined Safe State 0





User-defined Safe State 0
Hold Last State 1Publication 1769-IN053A-EN-P - April 2001
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The fault value word, word 4, is used to program 
the fault state value (0=Off, 1=On). Each output 
is individually configurable for on or off.
Program to Fault Enable Bit (PFE)
Word 0, bit 0, allows the selection of which data 
value, the program or fault value, to apply to the 
output if a system in Program mode undergoes a 
system fault, resulting a change to Fault mode.
Module Default Condition
The modules default condition is all zeros, programming the conditions shown 
below.
Spare/Replacement Module Parts
• Terminal Block: 1769-RTBN18 (1 per kit)
• Door Label: 1769-RL1 (2 per kit)
• Door: 1769-RD (2 per kit)
Word or Bit Affected Condition Applied
Word 0, Bit 0: Program-to-Fault Enable Program Value 
Word 1: Program State User-defined Safe State
Word 2: Program Value Off
Word 3: Fault State User-defined Safe State




Value Applied Bit Setting
Program 0
Fault 1Publication 1769-IN053A-EN-P - April 2001
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General Specifications
Specification Value
Dimensions 118 mm (height) x 87 mm (depth) x 35 mm (width)
height including mounting tabs is 138 mm
4.65 in. (height) x 3.43 in (depth) x 1.38 in (width)
height including mounting tabs is 5.43 in.
Approximate Shipping Weight 
(with carton)
290g (0.64 lbs.)
Storage Temperature -40°C to +85°C (-40°F to +185°F)
Operating Temperature 0°C to +60°C (32°F to +140°F)
Operating Humidity 5% to 95% non-condensing
Operating Altitude 2000 meters (6561 feet)(1)
(1) For operation above 2000 meters, consult the factory.
Vibration Operating: 10 to 500 Hz, 5G, 0.030 inches maximum peak-to-peak
Relay Operation: 2G
Shock Operating: 30G panel mounted (20G DIN rail mounted)
Relay Operation: 7.5G panel mounted (5G DIN rail mounted)
Non-Operating: 40G panel mounted (30G DIN rail mounted)
Agency Certification • C-UL certified (under CSA C22.2 No. 142)
• UL 508 listed
• CE and C-Tick compliant for all applicable directives
Hazardous Environment Class Class I, Division 2, Hazardous Location, Groups A, B, C, D (UL 1604, 
C-UL under CSA C22.2 No. 213)
Radiated and Conducted Emissions EN50081-2 Class A
Electrical /EMC: The module has passed testing at the following levels:
ESD Immunity (IEC61000-4-2) • 4kV contact, 8kV air, 4kV indirect
Radiated Immunity (IEC61000-4-3) • 10 V/m, 80 to 1000 MHz, 80% amplitude modulation, +900 
MHz keyed carrier
Fast Transient Burst (IEC61000-4-4) • 2 kV, 5 kHz
Surge Immunity (IEC61000-4-5) • 2 kV common mode, 1 kV differential mode
Conducted Immunity (IEC61000-4-6) • 10V, 0.15 to 80 MHz(2)
(2) Conducted Immunity frequency range may be 150 kHz to 30 MHz if the Radiated Immunity frequency range is 30 MHz to 
1000 MHz.Publication 1769-IN053A-EN-P - April 2001
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Specification 1769-OW8I
Voltage Category AC/DC normally open relay
Operating Voltage Range 5 to 265V ac
5 to 125V dc
Number of Outputs 8
Isolated Groups 8 individually isolated outputs
Bus Current Draw (max.) 125 mA at 5V dc (0.625W)
100 mA at 24V dc (2.4W)
Heat Dissipation 2.83 Total Watts (The Watts per point, plus the minimum Watts, 
with all points energized.)
Signal Delay (max.) – resistive load turn-on = 10 ms
turn-off = 10 ms
Off-State Leakage (max.) 0 mA
On-State Current (min.) 10 mA at 5V dc
Continuous Current per Point (max.) 2.5A (Also see "Relay Contact Ratings" on page 16.)
Continuous Current per Common (max.) 2.5A
Continuous Current per Module (max.) 16A
Power Supply Distance Rating 8 (The module may not be more than 8 modules away from the 
power supply.)
Output Point to Bus Isolation Verified by one of the following dielectric tests: 1836V ac for 1 
sec. or 2596V dc for 1 sec.
265V ac working voltage (IEC Class 2 reinforced insulation)
Isolated Groups 8: Each point individually isolated from the other.
Group to Group Isolation Verified by one of the following dielectric tests: 1836V ac for 1 
sec. or 2596V dc for 1 sec.
265V ac working voltage (basic insulation)
150V ac working voltage (IEC Class 2 reinforced insulation)
Vendor I.D. Code 1
Product Type Code 7
Product Code 87Publication 1769-IN053A-EN-P - April 2001
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Volts (max.) Continuous Amps per 
Point (max.)
Amperes(1)
(1) Surge Suppression - Connecting surge suppressors across your external inductive load will extend the life of the relay 




Make Break Make Break
240V ac 2.5A 7.5A 0.75A 1800 VA 180 VA C300
120V ac 15A 1.5A
125V dc 1.0A 0.22A(2)
(2) For dc voltage applications, the make/break ampere rating for relay contacts can be determined by dividing 28 VA by the 
applied dc voltage.  For example, 28 VA/48V dc = 0.58A. For dc voltage applications less than 48V, the make/break ratings 
for relay contacts cannot exceed  2A.
28 VA R150
24V dc 2.0A 1.2A(2) 28 VA —Publication 1769-IN053A-EN-P - April 2001
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This equipment is suitable for use in Class I, Division 2, Groups A, B, C, D or 
non-hazardous locations only. The following WARNING statement applies to use in 
hazardous locations.
Environnements dangereux
Cet équipement est conçu pour être utilisé dans des environnements de Classe 1, 
Division 2, Groupes A, B, C, D ou non dangereux. La mise en garde suivante 




• Substitution of components may impair suitability for Class 
I, Division 2.
• Do not replace components or disconnect equipment 
unless power has been switched off or the area is known to 
be non-hazardous.
• Do not connect or disconnect components unless power 
has been switched off or the area is known to be 
non-hazardous.
• This product must be installed in an enclosure.




• La substitution de composants peut rendre cet équipement 
impropre à une utilisation en environnement de Classe 1, 
Division 2.
• Ne pas remplacer de composants ou déconnecter 
l'équipement sans s'être assuré que l'alimentation est 
coupée et que l'environnement est classé non dangereux.
• Ne pas connecter ou déconnecter des composants sans 
s'être assuré que l'alimentation est coupée ou que 
l'environnement est classé non dangereux.
• Ce produit doit être installé dans une armoire. .Publication 1769-IN053A-EN-P - April 2001
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If you would like a manual, you can:
• download a free electronic version from the internet: 
www.ab.com/micrologix or www.theautomationbookstore.com
• purchase a printed manual by:
– contacting your local distributor or Rockwell Automation representative
– visiting www.theautomationbookstore.com and placing your order
– calling 1.800.963.9548 (USA/Canada) 
or 001.330.725.1574 (Outside USA/Canada)
For Refer to this Document Pub. No.
A more detailed description of how to install 
and use your Compact™ I/O with MicroLogix™ 
1200 & 1500 programmable controller.
MicroLogix 1200 & 1500 
Programmable Controllers User 
Manual
1764-UM001B-US-P
A more detailed description of how to install 
and use your Compact I/O with the 1769-ADN 
DeviceNet Adapter.
1769-ADN DeviceNet Adapter User 
Manual
1769-UM001A-US-P
A more detailed description of how to install 
and use your Compact I/O with the 
CompactLogix™ System.
CompactLogix System User Manual 1769-UM007C-EN-P
More information on proper wiring and 
grounding techniques.
Industrial Automation Wiring and 
Grounding Guidelines
1770-4.1Publication 1769-IN053A-EN-P - April 2001
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Please Read This Notice 
Successful application of this module requires a reasonable working knowledge of the Rockwell 
Automation CompactLogix or MicroLogix hardware, the MVI69-MCM Module and the application in 
which the combination is to be used. For this reason, it is important that those responsible for 
implementation satisfy themselves that the combination will meet the needs of the application 
without exposing personnel or equipment to unsafe or inappropriate working conditions. 
This manual is provided to assist the user. Every attempt has been made to assure that the 
information provided is accurate and a true reflection of the product's installation requirements. In 
order to assure a complete understanding of the operation of the product, the user should read all 
applicable Rockwell Automation documentation on the operation of the Rockwell Automation 
hardware. 
Under no conditions will ProSoft Technology be responsible or liable for indirect or consequential 
damages resulting from the use or application of the product. 
Reproduction of the contents of this manual, in whole or in part, without written permission from 
ProSoft Technology is prohibited. 
Information in this manual is subject to change without notice and does not represent a 
commitment on the part of ProSoft Technology Improvements and/or changes in this manual or the 
product may be made at any time. These changes will be made periodically to correct technical 
inaccuracies or typographical errors. 
Your Feedback Please 
We always want you to feel that you made the right decision to use our products. If you have 
suggestions, comments, compliments or complaints about the product, documentation or support, 
please write or call us.  
ProSoft Technology 
1675 Chester Avenue, Fourth Floor 
Bakersfield, CA 93301 
+1 (661) 716-5100 
+1 (661) 716-5101 (Fax) 
http://www.prosoft-technology.com 
Copyright © ProSoft Technology, Inc. 2000 - 2007. All Rights Reserved. 
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Start Here (page 7) 
This Section introduces the customer to the 
module. Included are: package contents, 
system requirements, hardware installation, 
and basic configuration. 










This section describes how to verify 
communications with the network. Diagnostic 
and Troubleshooting procedures. 





→ Reference (page 
71) 
Functional 




These sections contain general references 
associated with this product, Specifications, 
and the Functional Overview. 
    
Support, Service, and 
Warranty 
Index 




This section contains Support, Service and 
Warranty information.  
Index of chapters. 
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1 Start Here 
In This Chapter 
 System Requirements.............................................................. 7 
 Package Contents.................................................................... 8 
 Setting Jumpers ....................................................................... 9 
 Installing the Module .............................................................. 10 
 Connect your PC to the Processor......................................... 13 
 Download the Sample Program to the Processor .................. 14 
 Connect your PC to the Module ............................................. 17 
Installing the MVI69-MCM module requires a reasonable working knowledge of 
the Rockwell Automation hardware, the MVI69-MCM Module and the application 
in which they will be used. 
Caution: It is important that those responsible for implementation can complete 
the application without exposing personnel, or equipment, to unsafe or inappropriate 
working conditions. Safety, quality and experience are key factors in a successful 
installation. 
 
1.1 System Requirements 
The MVI69-MCM module requires the following minimum hardware and software 
components: 
 Rockwell Automation CompactLogix or MicroLogix processor, with 
compatible power supply and one free slot in the rack, for the MVI69-MCM 
module. The module requires 800mA of available power.  
 Rockwell Automation RSLogix 5000 (CompactLogix) or RSLogix 500 
(MicroLogix) programming software 
 Rockwell Automation RSLinx communication software 
 Pentium® II 450 MHz minimum. Pentium III 733 MHz (or better) 
recommended  
 Supported operating systems: 
o Microsoft Windows XP Professional with Service Pack 1 or 2  
o Microsoft Windows 2000 Professional with Service Pack 1, 2, or 3 
o Microsoft Windows Server 2003  
 128 Mbytes of RAM minimum, 256 Mbytes of RAM recommended  
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 100 Mbytes of free hard disk space (or more based on application 
requirements)  
 256-color VGA graphics adapter, 800 x 600 minimum resolution (True Color 
1024 × 768 recommended)  
 CD-ROM drive 
 HyperTerminal or other terminal emulator program capable of file transfers 
using Ymodem protocol.  
 
1.2 Package Contents 
The following components are included with your MVI69-MCM module, and are 
all required for installation and configuration.  
Important: Before beginning the installation, please verify that all of the following 
items are present.  
Qty.  Part Name Part Number Part Description 
1  MVI69-MCM 
Module 
MVI69-MCM Modbus Communication Module 
1 Cable Cable #15, RS232 
Null Modem  
For RS232 Connection to the CFG Port 
3 Cable Cable #14, RJ45 to 
DB9 Male Adapter 
cable 
For DB9 Connection to Module’s Port  
2 Adapter 1454-9F Two Adapters, DB9 Female to Screw Terminal. 
For RS422 or RS485 Connections to Port 1 and 2 
of the Module 
1   ProSoft 
Solutions 
CD 
 Contains sample programs, utilities and 
documentation for the MVI69-MCM module.  
If any of these components are missing, please contact ProSoft Technology 
Support for replacement parts.  
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1.3 Setting Jumpers 
When the module is manufactured, the port selection jumpers are set to RS-232. 
To use RS-422 or RS-485, you must set the jumpers to the correct position. The 
following diagram describes the jumper settings. 
 
The Setup Jumper acts as "write protection" for the module's flash memory. In 
"write protected" mode, the Setup pins are not connected, and the module's 
firmware cannot be overwritten. Do not jumper the Setup pins together unless 
you are directed to do so by ProSoft Technical Support.  
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1.4 Installing the Module 
This section describes how to install the module into a CompactLogix or 
MicroLogix rack 
Before you attempt to install the module, make sure that the bus lever of the 
adjacent module is in the unlocked (fully right) position. 
Warning: This module is not hot-swappable! Always remove power from the rack 
before inserting or removing this module, or damage may result to the module, the 
processor, or other connected devices.  
1 Align the module using the upper and lower tongue-and-groove slots with the 
adjacent module and slide forward in the direction of the arrow. 
 
2 Move the module back along the tongue-and-groove slots until the bus 
connectors on the MVI69 module and the adjacent module line up with each 
other. 
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3 Push the module's bus lever back slightly to clear the positioning tab and 
move it firmly to the left until it clicks. Ensure that it is locked firmly in place. 
 
4 Close all DIN rail latches. 
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5 Press the DIN rail mounting area of the controller against the DIN rail. The 
latches will momentarily open and lock into place. 
 
 
Start Here MVI69-MCM ♦ CompactLogix Platform 
 Modbus Communication Module 
 
ProSoft Technology, Inc. Page 13 of 125 
September 6, 2007 
 
1.5 Connect your PC to the Processor 
6 Connect the right-angle connector end of the cable to your controller at the 
communications port. 
 
7 Connect the straight connector end of the cable to the serial port on your 
computer.  
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1.6 Download the Sample Program to the Processor 
 To download the sample program from RSLogix 5000 to the 
CompactLogix processor: 
Note: The key switch on the front of the CompactLogix processor must be in the REM 
position. 
1 If you are not already online to the processor, open the Communications 
menu, and then choose Download. RSLogix will establish communication 
with the processor. 
2 When communication is established, RSLogix will open a confirmation dialog 
box. Click the Download button to transfer the sample program to the 
processor.  
 
3 RSLogix will compile the program and transfer it to the processor. This 
process may take a few minutes.  
4 When the download is complete, RSLogix will open another confirmation 
dialog box. Click OK to switch the processor from Program mode to Run 
mode. 
 
Note: If you receive an error message during these steps, refer to your RSLogix 
documentation to interpret and correct the error.  
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1.6.1 Configuring RSLinx 
 If RSLogix is unable to establish communication with the processor, 
follow these steps: 
1 Open RSLinx.  
2 Open the Communications menu, and choose Configure Drivers. 
 
This action opens the Configure Drivers dialog box.  
 
Note: If the list of configured drivers is blank, you must first choose and configure a 
driver from the Available Driver Types list. The recommended driver type to choose for 
serial communication with the processor is "RS-232 DF1 Devices".  
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3 Click to select the driver, and then click Configure. This action opens the 
Configure Allen-Bradley DF1 Communications Device dialog box. 
 
4 Click the Auto-Configure button. RSLinx will attempt to configure your serial 
port to work with the selected driver.  
5 When you see the message "Auto Configuration Successful", click the OK 
button to dismiss the dialog box.  
Note: If the auto-configuration procedure fails, verify that the cables are connected 
correctly between the processor and the serial port on your computer, and then try 
again. If you are still unable to auto-configure the port, refer to your RSLinx 
documentation for further troubleshooting steps.  
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1.7 Connect your PC to the Module 
With the module securely mounted, connect your PC to the Configuration/Debug 
port using an RJ45-DB-9 Serial Adapter Cable and a Null Modem Cable. 
1 Attach both cables as shown. 
2 Insert the RJ45 cable connector into the Configuration/Debug port of the 
module. 
3 Attach the other end to the serial port on your PC or laptop. 
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2 Installing and Configuring the Module 
In This Chapter 
 Installing and Configuring the Module with a CompactLogix 
Processor ............................................................................... 21 
 Installing and Configuring the Module with a MicroLogix 
Processor ............................................................................... 28 
 Module Data Object (MCMModuleDef) .................................. 30 
 Command List Overview ........................................................ 33 
 MODBUS Command Configuration........................................ 33 
 Uploading and Downloading the Configuration File ............... 42 
This chapter describes how to install and configure the module to work with your 
application. The configuration process consists of the following steps.  
1 Use RSLogix to identify the module to the processor and add the module to a 
project.  
Note: The RSLogix software must be in "offline" mode to add the module to a project.  
2 Modify the module's configuration files to meet the needs of your application, 
and copy the updated configuration to the module. Example configuration 
files are provided on the CD-ROM. Refer to the Modifying the Example 
Configuration File section, later in this chapter, for more information on the 
configuration files.  
3 Modify the example ladder logic to meet the needs of your application, and 
copy the ladder logic to the processor. Example ladder logic files are provided 
on the CD-ROM.  
Note: If you are installing this module in an existing application, you can copy the 
necessary elements from the example ladder logic into your application. 
The rest of this chapter describes these steps in more detail.  
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The first step in installing and configuring the module is to define the module to 
the system. Select "I/O Configuration" in the Controller Organization List, and 
then click the right mouse button to open a shortcut menu. On the shortcut menu, 
choose "New Module". 
 
This action opens the Select Module Type dialog box. 
 
Select "1769-Module (Generic 1769 Module)" from the list and click OK. This 
action opens the General page, allowing you to configure the block transfer size.  
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2.1 Installing and Configuring the Module with a CompactLogix 
Processor 
If you are installing and configuring the module with a CompactLogix processor, 
follow these steps. If you are using a MicroLogix processor, refer to the next 
section.  
This chapter describes how to install and configure the module to work with your 
application. The configuration process consists of the following steps.  
1 Use RSLogix to identify the module to the processor and add the module to a 
project.  
Note: The RSLogix software must be in "offline" mode to add the module to a project.  
2 Modify the module's configuration files to meet the needs of your application, 
and copy the updated configuration to the module. Example configuration 
files are provided on the CD-ROM. Refer to the Modifying the Example 
Configuration File section, later in this chapter, for more information on the 
configuration files.  
3 Modify the example ladder logic to meet the needs of your application, and 
copy the ladder logic to the processor. Example ladder logic files are provided 
on the CD-ROM.  
Note: If you are installing this module in an existing application, you can copy the 
necessary elements from the example ladder logic into your application. 
The rest of this chapter describes these steps in more detail.  
The first step in setting up the processor ladder file is to define the I/O type 
module to the system. Right-click the mouse button on the I/O Configuration 
option in the Controller Organization window to display a pop-up menu. Select 
the New Module… option from the I/O Configuration menu. 
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This action opens the Select Module Type dialog box. 
 
Select the 1769-Module (Generic 1769 Module) from the list and click OK. 
You should configure the Connection Parameters according to the Block Transfer 
Size parameter in the configuration file as follows: 
On the General page, fill in the values shown in the tables below, according to 
the Block Transfer Size parameter in the configuration file. You must select the 
Comm Format as Data - INT. 
The configured Input Size and Output Size will depend on the block transfer size 
parameter defined in the configuration file. Use the values in the table 
corresponding with the block transfer size you configured.  
Block Transfer Size = 60 
Field Recommended Value 
Type 1769-MODULE Generic 1769 Module 
Parent Local 
Name MVI69 
Description MVI69 Application Module 
Comm Format Data - INT 
Slot The slot number in the rack where the module is installed 
Input Assembly Instance 101 
Input Size 62 
Output Assembly Instance 100 




Configuration Size 0 
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Block Transfer Size = 120 
Field Recommended Value 
Type 1769-MODULE Generic 1769 Module 
Parent Local 
Name MVI69 
Description MVI69 Application Module 
Comm Format Data - INT 
Slot The slot number in the rack where the module is installed 
Input Assembly Instance 101 
Input Size 122 
Output Assembly Instance 100 




Configuration Size 0 
Block Transfer Size = 240 
Field Recommended Value 
Type 1769-MODULE Generic 1769 Module 
Parent Local 
Name MVI69 
Description MVI69 Application Module 
Comm Format Data - INT 
Slot The slot number in the rack where the module is installed 
Input Assembly Instance 101 
Input Size 242 
Output Assembly Instance 100 




Configuration Size 0 
Important: If you set the Assembly Instance and Size values incorrectly, the module 
will not communicate over the backplane of the CompactLogix or MicroLogix rack.  
Click Next to continue.  
MVI69-MCM ♦ CompactLogix Platform Installing and Configuring the Module 
Modbus Communication Module  
 
Page 24 of 125  ProSoft Technology, Inc. 
September 6, 2007 
 
For Block Size 60 words 
 
For Block Size 120 words 
 
For Block Size 240 words 
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Fill in the dialog boxes as shown, adjusting the Name, Description and Slot 
options for your application. You must select the Comm Format as Data - INT in 
the dialog box. Failure to set the Assembly Instance and Size values correctly 
will result in a module that will not communicate over the backplane of the 
CompactLogix rack. Click Next to open the next dialog box. 
 
Select the Request Packet Interval value for scanning the I/O on the module. 
This value represents the minimum frequency the module will handle scheduled 
events. This value should not be set to less than 1 millisecond. Values between 1 
and 10 milliseconds should work with most applications. 
After you complete the module setup, the module will appear in the Controller 
Organization list. The data required for the module will be defined to the 
application, and objects will be allocated in the Controller Tags data area, as 
shown in the following illustration.  
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The next step is to define the User Defined Data Types to be used with the 
module. Copy these data types from the example ladder logic if you are not using 
the example. They will be defined if you are starting from the example ladder 
logic. The Controller Organization list should display the User Defined Data 
Types shown below: 
 
The next step in module setup is to define the data to be used to interface with 
the module and the ladder logic. Open the Controller Tags Edit Tags dialog box 
and enter the values shown in the following example. The MVI69-MCM module is 
defined in the example as MCM. You can set the tag name to any valid tag name 
you desire. If you are using the example ladder logic, this step has already been 
performed. 
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At this point, take the time to fill in the configuration values in the MCM data table 
and adjust array sizes. Refer to the Module Data Object section of this document 
for information on configuring the module. 
The last step is to add the ladder logic. If you are using the example ladder logic, 
adjust the ladder to fit your application. If you are not using the ladder example, 
copy the ladder logic shown in the Controller Organization list below to your 
application. 
 
The module is now set up and ready to use with your application. Insert the 
module in the rack and attach the MODBUS serial communication cables. 
Download the new application to the controller and place the processor in run 
mode. If all the configuration parameters are set correctly and the module is 
attached to a MODBUS network, the module's Application LED (APP LED) 
should remain on and the backplane activity LED (BP ACT) should blink very 
rapidly. If you encounter errors, refer to Diagnostics and Troubleshooting 
(page 53) for information on how to connect to the module's Config/Debug port to 
use its troubleshooting features.  
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2.2 Installing and Configuring the Module with a MicroLogix Processor 
If you are installing and configuring the module with a MicroLogix processor, 
follow these steps. If you are using a CompactLogix processor, refer to the 
previous section.  
This chapter describes how to install and configure the module to work with your 
application. The configuration process consists of the following steps.  
1 Use RSLogix to identify the module to the processor and add the module to a 
project.  
Note: The RSLogix software must be in "offline" mode to add the module to a project.  
2 Modify the module's configuration files to meet the needs of your application, 
and copy the updated configuration to the module. Example configuration 
files are provided on the CD-ROM. Refer to the Modifying the Example 
Configuration File section, later in this chapter, for more information on the 
configuration files.  
3 Modify the example ladder logic to meet the needs of your application, and 
copy the ladder logic to the processor. Example ladder logic files are provided 
on the CD-ROM.  
Note: If you are installing this module in an existing application, you can copy the 
necessary elements from the example ladder logic into your application. 
The rest of this chapter describes these steps in more detail.  
The first step in setting up the processor ladder file is to define the I/O type 
module to the system. Start RSLogix 500, and follow these steps: 
1 In RSLogix, open your existing application, or start a new application, 
depending on your requirements.  
2 Double-click the I/O Configuration icon located in the Controller folder in the 
project tree. This action opens the I/O Configuration dialog box. 
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3 On the I/O Configuration dialog box, select "Other – Requires I/O Card Type 
ID" at the bottom of the list in the right pane, and then double-click to open 
the Module dialog box.  
4 Enter the values shown in the following illustration to define the module 
correctly for the MicroLogix processor, and then click OK to save your 
configuration.  
 
The input words and output words parameter will depend on the Block 
Transfer Size parameter you specify in the configuration file. Use the values 
from the following table: 
Block Transfer Size Input Words Output Words 
60 62 61 
120 122 121 
240 242 241 
5 Click Next to continue.  
6 After completing the module setup, the I/O configuration dialog box will 
display the module's presence.  
The last step is to add the ladder logic. If you are using the example ladder logic, 
adjust the ladder to fit your application. Refer to the example Ladder Logic 
section in this manual. 
Download the new application to the controller and place the processor in run 
mode. If you encounter errors, refer to Diagnostics and Troubleshooting (page 
53) for information on how to connect to the module's Config/Debug port to use 
its troubleshooting features.  
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2.3 Module Data Object (MCMModuleDef) 
All data related to the MVI69-MCM is stored in a user defined data type. An 
instance of the data type is required before the module can be used. This is done 
by declaring a variable of the data type in the Controller Tags Edit Tags dialog 
box. The structure of the object is displayed in the following figure. 
 
This object contains objects that define the configuration, user data, status and 
command control data related to the module. 
This object reads and write data between the module and the processor. Values 
entered determine the ladder logic and data size required in the application. The 
ReadData and WriteData arrays must be sized to or larger than the count values 
entered. The ladder logic must process the number of blocks of data to be 
transferred. The number of blocks is computed as follows: 
 BlockCnt = INT(RegCnt/n) + if(MOD(RegCnt, n), 1,0) 
Where n is the block transfer size, and equals 60, 120 or 240. 
If the register count is evenly divisible by n, the number of blocks is easy to 
compute and the ladder is much simpler to write. If the number is not evenly 
divisible by n, special handling of the last block of data must be developed, as it 
must transfer less than n words.  
Important: It is recommended that the count values always be set to values evenly 
divisible by n. 
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The BPFail parameter determines if the module should continue communicating 
on the MODBUS network when the backplane transfer operation fails. A value of 
zero indicates that the module should continue communicating when the 
backplane is not operational. If the value is greater than zero, the backplane will 
be retried the entered number of times before a failure will be reported and 
communication will cease on the ports. When backplane communication is 
restored, the module will start communicating on the network. For example, if you 
enter a value of 10 for the parameter, the module will stop all MODBUS 
communications if 10 successive backplane errors are recognized. When a 
successful transfer is recognized, the module will resume communications on the 
network. 
The ErrStatPtr parameter defines the location in the module's database where 
the error/status data will be stored. If the value is set to –1, the data will not be 
stored in the user data area. A value between 0 and 4939 will cause the module's 
program to store the data at the specified location. 
2.3.1 Status Object (MCM1Status) 
This object views the status of the module. The MCM1Status object shown 
below is updated each time a read block is received by the processor. Use this 
data to monitor the state of the module at a "real-time rate". 
 
Refer to the Reference chapter for a complete listing of the data stored in this 
object. 
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2.3.2 User Data Objects 
These objects hold data to be transferred between the processor and the MVI69-
MCM module. The user data is the read and write data transferred between the 
processor and the module as "pages" of data up to 240 words long. 
 
The read data (ReadData) is an array set to match the value entered in the 
ReadRegCnt parameter of the MCMModule object. For ease of use, this array 
should be dimensioned as an even increment of n words, where n = 60, 120 or 
240 words. This data is paged up to n words at a time from the module to the 
processor. The ReadData task places the data received into the proper position 
in the read data array. Use this data for status and control in the ladder logic of 
the processor. 
The write data (WriteData) is an array set to match the value entered in the 
WriteRegCnt parameter of the MCMModule object. For ease of use, this array 
should be dimensioned as even increments of n words. This data is paged up to 
n words at a time from the processor to the module. The WriteData task places 
the write data into the output image for transfer to the module. This data is 
passed from the processor to the module for status and control information for 
use in other nodes on the network. If this array is > 480 registered, change the 
high LIM value in ReadData rung 1 and WriteData rung 21 of the ladder file. 
2.3.3 Slave Polling Control and Status 
Two arrays are allocated in the module's primary object to hold the polling status 
of each slave on the master ports. This status data can be used to determine 
which slaves are currently active on the port, are in communication error or have 
their polling suspended and disabled. Ladder logic in the processor can be 
written to monitor and control the status of each slave on a master port. The 
objects used are displayed in the following diagram: 
 
Using special blocks, the processor can request the current data for the slaves. 
Through the use of other blocks, the processor can enable or disable the polling 
of selected slaves. 
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2.3.4 MODBUS Message Data 
This new version of the module's program includes the pass-through mode. In 
this mode, write messages sent to a slave port are passed directly through to the 
processor. It is the responsibility of the ladder logic to process the message 
received using this feature. Two data objects are required for this mode: a 
variable to hold the length of the message and a buffer to hold the message. This 
information is passed from the module to the processor using a block 
identification code of 9996. Word two of this block contains the length of the 
message and the message starts at word 3. Other controller tags are required to 
store the controlled values contained in these messages. The MODBUS protocol 
supports controller of binary output (coils – functions 5 and 15) and registers 
(functions 6 and 16). 
2.4 Command List Overview 
In order to interface the MVI69-MCM module with MODBUS slave devices, you 
must construct a command list. The commands in the list specify the slave 
device to be addressed, the function to be performed (read or write), the data 
area in the device to interface with and the registers in the internal database to 
be associated with the device data. The master command list supports up to 100 
commands. 
The command list is processed from top (command #0) to bottom. A poll interval 
parameter is associated with each command to specify a minimum delay time in 
tenths of a second between the issuance of a command. If the user specifies a 
value of 10 for the parameter, the command will be executed no more frequently 
than every 1 second. 
Write commands have a special feature, as they can be set to execute only if the 
data in the write command changes, which can improve network performance. If 
the register data values in the command have not changed since the command 
was last issued, the command will not be executed. To enable this feature, set 
the enable code for the command to a value of 2. 
2.5 MODBUS Command Configuration 
The ProSoft Technology MCM MODBUS Master and Slave communication 
drivers support several data read and write commands. When configuring a 
Master port, the decision on which command to use is made depending on the 
type of data being addressed, and the level of MODBUS support in the slave 
equipment. When configuring as a slave, it may be important to understand how 
the MODBUS commands function in order to determine how to structure the 
application data. 
We have included an excerpt from the MODBUS Protocol Specification in the 
Reference (page 71) to assist in thoroughly understanding the functionality of the 
MODBUS protocol. 
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2.5.1 Floating Point Support 
The movement of floating point data between the MCM module and other 
devices is easily accomplished as long as the device supports IEEE 754 Floating 
Point format. This IEEE format is a 32-bit single precision floating point format. 
The programming necessary to move the floating point data is to take advantage 
of the COP command that exists in the Compact Logix and SLC processors. The 
COP command is unique in the CPX/SLC data movement commands in that it is 
an untyped function, meaning that no data conversion is done when moving data 
between file types (that is, it is an image copy not a value copy). 
The structure of the COP command to move data from a Floating Point file into 
an integer file (something you would do to move floating point values to the 
module) is as follows: 
 
 
This command will move one floating point value in two 16 bit integer images to 
the integer file. For multiple floating point values increase the count field by a 
factor of 2 per floating point value. 
The structure of the COP command to move data from an Integer file to a 
Floating Point file (something you would do to receive floating point values from 
the module) is as follows: 
 
 
This command will move two 16 bit integer registers containing one floating point 
value image to the floating point file. For multiple values increase the count field. 
Installing and Configuring the Module MVI69-MCM ♦ CompactLogix Platform 
 Modbus Communication Module 
 
ProSoft Technology, Inc. Page 35 of 125 
September 6, 2007 
 
ENRON Floating Point Support 
Many manufacturers have implemented special support in their drivers to support 
what is commonly called the Enron version of the MODBUS protocol. In this 
implementation, register addresses > 7000 are presumed to be floating point 
values. The significance to this is that the count field now becomes a 'number of 
values' field. In floating point format, each value represents two words.  
Configuring the Floating Point Data Transfer 
A common question when using the module as a Modbus Master is how floating 
point data is handled. This really depends on the slave device and how it 
addresses this application.  
Just because your application is reading/writing floating point data, does not 
mean that you must configure the Float Flag, Float Start parameters within the 
module.  
These parameters are only used to support what is typically referred to as Enron 
or Daniel Modbus, where one register address must have 32 bits, or one floating 
point value. Below is an example: 
Example #1 
Modbus Address Data Type Parameter 
47101 32 bit REAL TEMP Pump #1 
47102 32 bit REAL Pressure Pump #1 
47103 32 bit REAL TEMP Pump #2 
47104 32 bit REAL Pressure Pump #2 
With the module configured as a master, you only need to enable these 
parameters to support a write to this type of addressing (Modbus FC 6 or 16).  
If the slave device shows addressing as shown in Example #2, then you need not 
do anything with the Float Flag, Float Start parameters, as they use two Modbus 
addresses to represent one floating point value: 
Example #2 
Modbus Address Data Type Parameter 
47101 32 bit REAL TEMP Pump #1 
47103 32 bit REAL Pressure Pump #1 
47105 32 bit REAL TEMP Pump #2 
47107 32 bit REAL Pressure Pump #2 
Because each 32 bit REAL value is represented by two Modbus Addresses 
(example 47101 and 47102 represent TEMP Pump #1), then you need not set 
the Float Flag, or Float Start for the module for Modbus FC 6 or 16 commands 
being written to the slave.  
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Below are specific examples: 
Master is issuing Modbus command with FC 16 (with Float Flag: Yes) to transfer Float data 
to Slave. 
 
(Float specific module parameters) 
Float Flag: "Y" tells the Master to consider the data values that need to be sent 
to the Slave as floating point data where each data value is composed of 2 words 
(4 bytes or 32 bits). 
Float Start: Tells the Master that if this address number is <= the address 
number in "Addr in Dev" parameter to double the byte count quantity to be 
included in the Command FC6 or FC16 to be issued to the Slave. Otherwise the 
Master will ignore the "Float Flag: Y" and treat data as composed of 1 word, 2 
bytes.  
(Modbus Command parameters) 
DB Addr – Tells the Master where in its data memory is the beginning of data to 
obtain and write out to the Slave (slave) device. 
Reg Count – Tells the Master how many data points to send to the Slave. Two 
counts will mean two floating points with Float Flag: Y and the "Addr in Dev" => 
the "Float Start" Parameter.  
Swap Code – Tells the Master how to orient the Byte and Word structure of the 
data value. This is device dependent. Check Command Entry formats Section. 
Func Code – Tells the Master to write the float values to the Slave. FC16. 
Addr in Dev – Tells the Master where in the Slave's database to locate the data. 
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In the above example, the Master's Modbus command to transmit inside the 












DEC 01 16 7100 2 8 85.37               22.86 
HEX 01 10 1B BC 00 02 08 BD 71 42 AA  E1 48  41 B6 
In conclusion 
The Master's Modbus packet contains the data byte and data word counts that 
have been doubled from the amount specified by Reg Count due to the Float flag 
set to Y. Some Slaves look for the byte count in the data packet to know the 
length of the data to read from the wire. Other slaves know at which byte the data 
begins and read from the wire the remaining bytes in the packet as the data the 
Master is sending. 
Master is issuing Modbus command with FC 16 (with Float Flag: No) to transfer Float data. 
 
Float Flag: "N" tells the Master to ignore the floating values and treat each 
register data as a data point composed of 1 word, 2 bytes or 16 bits. 
Float Start: Ignored. 
DB Addr – same as when Float Flag: Y. 
Reg Count – Tells the Master how many data points to send to the Slave. 
Swap Code – same as when Float Flag: Y. 
Func Code – same as when Float Flag: Y. 
Addr in Dev – same as when Float Flag: Y as long as the Slave's Float Flag = Y. 
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In the above example, the Master's Modbus command to transmit inside the 












DEC 01 16 7100 2 4 85.37 
HEX 01 10 1B BC 00 02 04 BD 71 42 AA  
In conclusion 
The Master's Modbus packet contains the data byte and data word counts that 
have NOT been doubled from the amount specified by Reg Count due to the 
Float Flag set to N. The Slave looks for the byte count in the data packet to know 
the length of the data to read from the wire. Because of insufficient byte count, 
some slaves will read only half the data from the Master's transmission. Other 
slaves will read all 8 bytes in this example because they will know where in the 
packet the data starts and ignore the byte count parameter inside the Modbus 
packet. 
Master is issuing Modbus command with FC 3 to transfer Float data from Slave. 
 
Float Flag: Not applicable with Modbus Function Code 3. 
Float Start: Not applicable with Modbus Function Code 3. 
DB Addr – Tells the Master where in its data memory to store the data obtained 
from the Slave. 
Reg Count – Tells the Master how many registers to request from the Slave. 
Swap Code – same as above. 
Func Code – Tells the Master to read the register values from the Slave. FC3. 
Addr in Dev – Tells the Master where in the Slave's database to obtain the data.  
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In the above example, the Master's Modbus command to transmit inside the 
Modbus packet will be as follows. 
 Slave address Function Code Address in Device Reg count 
DEC 01 3 6100 2 
HEX 01 03 17 D4 00 02 
In the above example the (Enron/Daniel supporting) Slave's Modbus command to 
transmit inside the Modbus packet will be as follows. 
 Slave address Function Code Byte Count Data 
DEC 01 3 8 32.75            275.69 
HEX 01 03 08 00 00 42 03  D8 52 43 89  
In the above example the (a NON-Enron/Daniel supporting) Slave's Modbus 
command that will be transmitted inside the Modbus packet will be as follows. 
 Slave address Function Code Byte Count Data 
DEC 01 3 4 32.75 
HEX 01 03 04 00 00 42 03  
 
 
2.5.2 Commands Supported by the Module 
The format of each command in the list is dependent on the MODBUS Function 
Code being executed. The tables below list the functions supported by the 
module: 
Function Code Definition Supported in Master Supported in Slave 
1 Read Coil Status X X 
2 Read Input Status X X 
3 Read Holding Registers X X 
4 Read Input Registers X X 
5 Set Single Coil X X 
6 Single Register Write X X 
7 Read Exception Status  X 
15 Multiple Coil Write X X 
16 Multiple Register Write X X 
22 Mask Write 4X  X 
23 Read/Write  X 
Each command list record has the same general format. The first part of the 
record contains the information relating to the communication module and the 
second part contains information required to interface to the MODBUS slave 
device. 
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2.5.3 Command Entry Formats 
The following table shows the structure of the configuration data necessary for 
each of the supported commands: 
MODBUS Command Structure 



















fc1 Code Bit Seconds Count 0 Address 1 Bit 
fc2 Code Bit Seconds Count 0 Address 2 Bit 
fc3 Code Register Seconds Count Code Address 3 Register 
fc4 Code Register Seconds Count 0 Address 4 Register 
fc5 Code Bit Seconds Count 0 Address 5 Bit 
fc6 Code Register Seconds Count 0 Address 6 Register 
fc15 Code Bit Seconds Count 0 Address 15 Bit 
fc16 Code Register Seconds Count 0 Address 16 Register 
The first part of the record is the Module Information, which relates to the 
module, and the second part contains information required to interface to the 
slave device. 
An example of a command list section of the CFG file is displayed below: 
[MODBUS Port 1 Commands] 
#         Internal      Poll    Reg  Swap     Node  MODBUS  MB Address 
# Enable   Address  interval  Count  Code  Address    Func   in Device 
START 
       1         0         0     10     0        1       3           0 
       1        10         0     10     0        1       4          10 
END 
Important: For bit commands, the addressable bit range can be 0 to 65535 (module 
memory registers 0 to 4095 * 16 bits per register). The structure of the module memory 
will not allow bit addressing of internal registers 4096 to 4999, as the bit number would 
be above 65535, the highest decimal number that can be represented with the 16 bit 
"Internal Address" field used by the module.  Whenever Function codes (FCs) 1,2,5, or 
15 are used by the module as a master, the Internal address must be specified as a bit 
address in the range of 0 to 65535.  
The following table discusses each parameter. Each parameter is discussed 
below: 
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Enable 0,1,2 This field defines whether or not the command is to be executed and under what 
conditions. 
Value Description 
0 The command is disabled and will not be executed in the 
normal polling sequence. 
1 The command is executed each scan of the command list if 
the Poll Interval Time is set to zero. If the Poll Interval time is 
set, the command will be executed, when the interval timer 
expires. 
2 The command will execute only if the internal data associated 




0 to 4999 
registers (0 to 
65535 bits) 
This field specifies the internal database register to be associated with the 
command. 
 If the command is a read function, the data read from the slave device will 
be placed starting at the register value entered in this field. 
 If the command is a write function, the data written to the slave device will 
be sourced from the address specified. 
Poll Interval 0 to 65535 This parameter specifies the minimum interval to execute continuous 
commands (Enable code of 1). The parameter is entered in seconds. Therefore, 
if a value of 1 is entered for a command, the command will execute no more 
frequently than every 1 second. 
Count Regs 
1 to 125 
Coils 
1 to 2000 
This parameter specifies the number of registers or digital points to be 
associated with the command. Functions 5 and 6 ignore this field as they only 
apply to a single data point. 
For functions 1, 2 and 15, this parameter sets the number of digital points 
(inputs or coils) to be associated with the command. 
For functions 3, 4 and 16, this parameter sets the number of registers to be 
associated with the command. 
Swap Code 0,1,2,3 This parameter is used only for functions 3, 4, 6, and 16 to define if the data 
received (or sent) from the module is to be ordered differently that data received 
from the slave device. This parameter is helpful when dealing with floating-point 
or other multi-register values, as there is no standard method of storage of 
these data types in slave devices. This parameter can be set to order the 
register data received in an order useful by other applications. The following 




0 None – No Change is made in the byte ordering (1234 = 1234) 
1 Words – The words are swapped (1234=3412) 
2 Words & Bytes – The words are swapped then the bytes in each 
word are swapped (1234=4321) 
3 Bytes – The bytes in each word are swapped (1234=2143) 
When swapping words, make sure you are using an even value in the Count 
Field. Odd values may generate unexpected results. 
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Slave Node 1 to 255 (0 is a 
broadcast) 
This parameter specifies the MODBUS slave node address on the network to be 
considered. Values of 1 to 255 are permitted. Most MODBUS devices only 
accept an address in the range of 1 to 247 so be careful. If the value is set to 
zero, the command will be a broadcast message on the network. The MODBUS 
protocol permits broadcast commands for write operations. Do not use this node 
address for read operations. 
Function Code 1,2,3,4,5,6, 
15,16 
This parameter specifies the MODBUS function to be executed by the 
command. These function codes are defined in the MODBUS protocol. The 
following table defines the purpose of each function supported by the module. 





1 Read Coil Status 
2 Read Input Status 
3 Read Holding Registers 
4 Read Input Registers 
5 Single Coil Write 
6 Single Register Write 
15 Multiple Coil Write 
16 Multiple Register Write  
Device 
Address 
 This parameter specifies the starting MODBUS register or digital point address 
to be considered by the command in the MODBUS slave device. Refer to the 
documentation of each MODBUS slave device on the network for their register 
and digital point address assignments.  
The FC determines the addresses range and that this value will be the register 
or bit OFFSET into a given data range. For instance, if the command is to be a 
bit command (FC 1, 2, 5, or 15) to Read/Write a Coil 0X address 00001, then 
the value to enter here would be 0. For Coil address 00110, the value here 
would be 109. For register Read/Write commands (FC 3, 4, 6, or 16) in the 3X 
(FC4) or 4X (FC3), say 30001 or 40001, the value here would, again be 0. For 
31101 or 41101, the value to enter for this parameter would be 1100.  
 
 
2.6 Uploading and Downloading the Configuration File 
ProSoft modules are shipped with a pre-loaded configuration file. In order to edit 
this file, you must transfer the file from the module to your PC. After editing, you 
must transfer the file back to the module. 
This section describes these procedures. 
Important: The illustrations of configuration/debug menus in this section are intended 
as a general guide, and may not exactly match the configuration/debug menus in your 
own module. For specific information about the configuration/debug menus in your 
module, refer to The Configuration/Debug Menu. 
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2.6.1 Required Hardware 
You can connect directly from your computer's serial port to the serial port on the 
module to view configuration information, perform maintenance, and send 
(upload) or receive (download) configuration files. 
ProSoft Technology recommends the following minimum hardware to connect 
your computer to the module: 
 80486 based processor (Pentium preferred) 
 1 megabyte of memory 
 At least one UART hardware-based serial communications port available. 
USB-based virtual UART systems (USB to serial port adapters) often do not 
function reliably, especially during binary file transfers, such as when 
uploading/downloading configuration files or module firmware upgrades. 
 A null modem serial cable. 
 
2.6.2 Required Software 
In order to send and receive data over the serial port (COM port) on your 
computer to the module, you must use a communication program (terminal 
emulator). 
A simple communication program called HyperTerminal is pre-installed with 
recent versions of Microsoft Windows operating systems. If you are connecting 
from a machine running DOS, you must obtain and install a compatible 
communication program. The following table lists communication programs that 
have been tested by ProSoft Technology. 
DOS ProComm, as well as several other terminal emulation programs 
Windows 3.1 Terminal 
Windows 95/98 HyperTerminal 
Windows NT/2000/XP HyperTerminal 
The module uses the Ymodem file transfer protocol to send (upload) and receive 
(download) configuration files from your module. If you use a communication 
program that is not on the list above, please be sure that it supports Ymodem file 
transfers. 
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2.6.3 Transferring the Configuration File to Your PC 
1 Connect your PC to the Configuration/Debug port of the module using a 
terminal program such as HyperTerminal. Press [?] to display the main 
menu.  
 
2 Press [S] (Send Module Configuration). The message "Press Y key to 
confirm configuration send!" is displayed at the bottom of the screen. 
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3 Press [Y]. The screen now indicates that the module is ready to send. 
 
4 From the Transfer menu in HyperTerminal, select Receive File. This action 
opens the Receive File dialog box. 
 
5 Use the Browse button to choose a folder on your computer to save the file. 
 
 Note: ProSoft Technology suggests that you upload the configuration file pre-
loaded on your module. However, configuration files are also available on the 
ProSoft CD as well as the ProSoft Technology web site at http://www.prosoft-
technology.com. 
6 Select Ymodem as the receiving protocol.  
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7 Click the Receive button. This action opens the Ymodem File Receive dialog 
box, showing the progress of your file transfer.  
 
When the configuration file has been transferred to your PC, the dialog box 
will indicate that the transfer is complete. 
 
The configuration file is now on your PC at the location you specified. 
8 You can now open and edit the file in a text editor such as Notepad. When 
you have finished editing the file, save it and close Notepad. 
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2.6.4 Transferring the Configuration File to the Module 
Perform the following steps to transfer a configuration file from your PC to the 
module. 
1 Connect your PC to the Configuration/Debug port of the module using a 
terminal program such as HyperTerminal. Press [?] to display the main 
menu.  
 
2 Press [R] (Receive Module Configuration). The message "Press Y key to 
confirm configuration receive!" is displayed at the bottom of the screen. 
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3 Press [Y]. The screen now indicates that the PC is ready to send. 
 
4 From the Transfer menu in HyperTerminal, select Send File. 
 
The Send File dialog appears. 
 
5 Use the Browse button to locate the configuration file your computer. 
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Note: This procedure assumes that you are uploading a newly edited configuration file 
from your PC to the module. However, configuration files are also available on the 
ProSoft CD as well as the ProSoft Technology web site at http://www.prosoft-
technology.com. 
6 Select Ymodem as the protocol. 
7 Click the Send button. This action opens the Ymodem File Send dialog box.  
 
When the file transfer is complete, the module's configuration/debug screen 
indicates that the module has reloaded program values, and displays 
information about the module. 
 
8 Your module now contains the new configuration. 
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3 Ladder Logic 
Ladder logic is required for application of the MVI69-MCM module. Tasks that 
must be handled by the ladder logic are module data transfer, special block 
handling and status data receipt. Additionally, a power-up handler may be 
needed to handle the initialization of the module's data and to clear any 
processor fault conditions. 
The sample ladder logic, on the ProSoft Solutions CD-ROM, is extensively 
commented, to provide information on the purpose and function of each rung. For 
most applications, the sample ladder will work without modification. 
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4 Diagnostics and Troubleshooting 
In This Chapter 
 Reading Status Data from the module ................................... 53 
 LED Status Indicators ............................................................ 69 
 Clearing a Fault Condition...................................................... 70 
 Troubleshooting ..................................................................... 70 
The module provides information on diagnostics and troubleshooting in the 
following forms: 
 Status data values are transferred from the module to the processor. 
 Data contained in the module can be viewed through the 
Configuration/Debug port attached to a terminal emulator. 




4.1 Reading Status Data from the module 
The MVI69-MCM module returns a 29-word Status Data block that can be used 
to determine the module's operating status. This data is located in the module's 
database at registers 6670 to 6698 and at the location specified in the 
configuration. This data is transferred to the CompactLogix or MicroLogix 
processor continuously. 
4.1.1 The Configuration/Debug Menu 
The Configuration and Debug menu for this module is arranged as a tree 
structure, with the Main Menu at the top of the tree, and one or more sub-menus 
for each menu command. The first menu you see when you connect to the 
module is the Main menu. 
Because this is a text-based menu system, you enter commands by typing the 
command letter from your computer keyboard in the terminal application (for 
example, HyperTerminal). The module does not respond to mouse movements 
or clicks. The command executes as soon as you press the command letter — 
you do not need to press [Enter]. When you type a command letter, a new 
screen will be displayed in your terminal application. 
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Navigation 
All of the sub-menus for this module contain commands to redisplay the menu or 
return to the previous menu. You can always return from a sub-menu to the next 
higher menu by pressing [M] on your keyboard. 
The organization of the menu structure is represented in simplified form in the 
following illustration: 
 
The remainder of this section shows you the menus available for this module, 
and briefly discusses the commands available to you. 
Keystrokes 
The keyboard commands on these menus are almost always non-case sensitive. 
You can enter most commands in lower case or capital letters. 
The menus use a few special characters ([?], [-], [+], [@]) that must be entered 
exactly as shown. Some of these characters will require you to use the [Shift], 
[Ctrl] or [Alt] keys to enter them correctly. For example, on US English 
keyboards, enter the [?] command as [Shift][/]. 
Also, take care to distinguish capital letter [I] from lower case letter [l] (L) and 
number [1]; likewise for capital letter [O] and number [0]. Although these 
characters look nearly the same on the screen, they perform different actions on 
the module. 
4.1.2 Required Hardware 
You can connect directly from your computer's serial port to the serial port on the 
module to view configuration information, perform maintenance, and send 
(upload) or receive (download) configuration files. 
ProSoft Technology recommends the following minimum hardware to connect 
your computer to the module: 
 80486 based processor (Pentium preferred) 
 1 megabyte of memory 
 At least one UART hardware-based serial communications port available. 
USB-based virtual UART systems (USB to serial port adapters) often do not 
function reliably, especially during binary file transfers, such as when 
uploading/downloading configuration files or module firmware upgrades. 
 A null modem serial cable. 
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4.1.3 Required Software 
In order to send and receive data over the serial port (COM port) on your 
computer to the module, you must use a communication program (terminal 
emulator). 
A simple communication program called HyperTerminal is pre-installed with 
recent versions of Microsoft Windows operating systems. If you are connecting 
from a machine running DOS, you must obtain and install a compatible 
communication program. The following table lists communication programs that 
have been tested by ProSoft Technology. 
DOS ProComm, as well as several other terminal emulation programs 
Windows 3.1 Terminal 
Windows 95/98 HyperTerminal 
Windows NT/2000/XP HyperTerminal 
The module uses the Ymodem file transfer protocol to send (upload) and receive 
(download) configuration files from your module. If you use a communication 
program that is not on the list above, please be sure that it supports Ymodem file 
transfers. 
4.1.4 Using the Configuration/Debug Port 
To connect to the module's Configuration/Debug port: 
1 Connect your computer to the module's port using a null modem cable. 
2 Start the communication program on your computer and configure the 
communication parameters with the following settings: 
 
Baud Rate 57,600 
Parity None 
Data Bits 8 
Stop Bits 1 
Software Handshaking XON/XOFF 
3 Open the connection. When you are connected, press the [?] key on your 
keyboard. If the system is set up properly, you will see a menu with the 
module name followed by a list of letters and the commands associated with 
them.  
If there is no response from the module, follow these steps: 
1 Verify that the null modem cable is connected properly between your 
computer's serial port and the module. A regular serial cable will not work. 
2 Verify that RSLinx is not controlling the COM port. Refer to Disabling the 
RSLinx Driver for the Com Port on the PC (page 95). 
3 Verify that your communication software is using the correct settings for baud 
rate, parity and handshaking. 
4 On computers with more than one serial port, verify that your communication 
program is connected to the same port that is connected to the module. 
If you are still not able to establish a connection, you can contact ProSoft 
Technology Technical Support for further assistance. 
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4.1.5 Main Menu 
When you first connect to the module from your computer, your terminal screen 
will be blank. To activate the main menu, press the [?] key on your computer's 
keyboard. If the module is connected properly, the following menu will appear on 
your terminal screen: 
 
Caution: Some of the commands available to you from this menu are designed for 
advanced debugging and system testing only, and can cause the module to stop 
communicating with the processor or with other devices, resulting in potential data loss 
or other failures. Only use these commands if you are specifically directed to do so by 
ProSoft Technology Technical Support staff. Some of these command keys are not 
listed on the menu, but are active nevertheless. Please be careful when pressing keys 
so that you do not accidentally execute an unwanted command. 
Opens Port 1 Menu
M = Main Menu
S = Send Configuration File
R = Receive Configuration File
C = Clear Diagnostic Data
B = Backplane Menu
? = Display Menu
Clears (resets) diagnostic data
Opens Backplane Menu
Prompts to upload configuration file
Prompts to download configuration file
Redisplays (refreshes) this menu
See Backplane Menu section
Esc = Exit Program Exits back to the OS. DO NOT USE unless directed to do so by ProSoft technical support!
V = Version Information Displays Version Information screen
D = Database Menu Opens Database Menu See Database Menu section 
W = Warm Boot module Restarts the module. DO NOT USE unless directed to do so by ProSoft technical support!
0 = Protocol_Serial_MCM 1 See Protocol Serial Menu Section
1 = Protocol_Serial_MCM 2 Opens Port 2 Menu See Protocol Serial Menu Section
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Redisplaying the Menu 
Press [?] to display the current menu. Use this command when you are looking 
at a screen of data, and want to view the menu choices available to you. 
Viewing Version Information 
Press [V] to view Version information for the module. 
Use this command to view the current version of the software for the module, as 
well as other important values. You may be asked to provide this information 
when calling for technical support on the product. 
Values at the bottom of the display are important in determining module 
operation. The Program Scan Counter value is incremented each time a 
module's program cycle is complete. 
Tip: Repeat this command at one-second intervals to determine the frequency of 
program execution. 
Opening the Database Menu 
Press [D] to open the Database View menu. Use this menu command to view the 
current contents of the module's database. 
Clearing Diagnostic Data 
Press [C] to clear diagnostic data from the module's memory. 
Opening the Backplane Menu 
Press [B] from the Main Menu to view the Backplane Data Exchange List. Use 
this command to display the configuration and statistics of the backplane data 
transfer operations. 
Tip: Repeat this command at one-second intervals to determine the number of blocks 
transferred each second. 
Opening the Protocol Serial Menu 
Press [0] or [1] to view the Protocol Serial Menu for ports 1 and 2, respectively.  
Sending the Configuration File 
Press [S] to upload (send) an updated configuration file to the module. For more 
information on receiving and sending configuration files, please see Uploading 
and Downloading the Configuration File (page 42). 
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Receiving the Configuration File 
Press [R] to download (receive) the current configuration file from the module. 
For more information on receiving and sending configuration files, please see 
Uploading and Downloading the Configuration File (page 42). 
Warm Booting the Module 
Caution: Some of the commands available to you from this menu are designed for 
advanced debugging and system testing only, and can cause the module to stop 
communicating with the processor or with other devices, resulting in potential data loss 
or other failures. Only use these commands if you are specifically directed to do so by 
ProSoft Technology Technical Support staff. Some of these command keys are not 
listed on the menu, but are active nevertheless. Please be careful when pressing keys 
so that you do not accidentally execute an unwanted command. 
Press [W] from the Main Menu to warm boot (restart) the module. This command 
will cause the program to exit and reload, refreshing configuration parameters 
that must be set on program initialization. Only use this command if you must 
force the module to re-boot. 
Exiting the Program 
Caution: Some of the commands available to you from this menu are designed for 
advanced debugging and system testing only, and can cause the module to stop 
communicating with the processor or with other devices, resulting in potential data loss 
or other failures. Only use these commands if you are specifically directed to do so by 
ProSoft Technology Technical Support staff. Some of these command keys are not 
listed on the menu, but are active nevertheless. Please be careful when pressing keys 
so that you do not accidentally execute an unwanted command. 
Press [Esc] to restart the module and force all drivers to be loaded. The module 
will use the configuration stored in the module's Flash ROM to configure the 
module. 
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4.1.6 Database View Menu 
Press [D] from the Main Menu to open the Database View menu. Use this menu 
command to view the current contents of the module's database. Press [?] to 
view a list of commands available on this menu.  
M = Main Menu
D = Database Menu
P = Previous Page
– = Back 5 Pages
0 – 3 = Pages 0 to 3000
F = Float Display
D = Decimal Display
H = Hexadecimal Display
N = Next Page
+ = Skip 5 Pages
A = ASCII Display
M = Main Menu Goes up one level to main menu
Goes back one page of data
Goes back five pages of data
Selects page 0, 1000, 2000 or 3000
Displays data in decimal format
Goes forward one page of data
Goes forward five pages of data
Displays data in text format
Displays data in floating point format
Displays data in hex format
S = Show Again Redisplays last selected page of data
? = Display Menu Redisplays (refreshes) this menu
 
 
Viewing Register Pages 
To view sets of register pages, use the keys described below: 
Command Description 
[0] Display registers 0 to 99 
[1] Display registers 1000 to 1099 
[2] Display registers 2000 to 2099 
And so on. The total number of register pages available to view depends on your 
module's configuration.  
Displaying the Current Page of Registers Again 
 
This screen displays the current page of 100 registers in the database. 
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Moving Back Through 5 Pages of Registers 
Press [-] from the Database View menu to skip back to the previous 500 
registers of data. 
Viewing the Previous 100 Registers of Data 
Press [P] from the Database View menu to display the previous 100 registers of 
data. 
Skipping 500 Registers of Data 
Hold down [Shift] and press [=] to skip forward to the next 500 registers of data. 
Viewing the Next 100 Registers of Data 
Press [N] from the Database View menu to select and display the next 100 
registers of data. 
Viewing Data in Decimal Format 
Press [D] to display the data on the current page in decimal format. 
Viewing Data in Hexadecimal Format 
Press [H] to display the data on the current page in hexadecimal format. 
Viewing Data in Floating Point Format 
Press [F] from the Database View menu. Use this command to display the data 
on the current page in floating point format. The program assumes that the 
values are aligned on even register boundaries. If floating-point values are not 
aligned as such, they are not displayed properly. 
Viewing Data in ASCII (Text) Format 
Press [A] to display the data on the current page in ASCII format. This is useful 
for regions of the database that contain ASCII data. 
Returning to the Main Menu 
Press [M] to return to the Main Menu. 
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4.1.7 Backplane Menu 
Press [B] from the Main Menu to view the Backplane Data Exchange List. Use 
this command to display the configuration and statistics of the backplane data 
transfer operations. Press [?] to view a list of commands available on this menu. 
M = Main Menu
B = Backplane Menu
D = Diagnostic Information
C = Configuration Information
V = Version Information
Displays backplane diagnostic 
information
Displays configuration screen
Displays version information screen
M = Main Menu Goes up one level to main menu
? = Display Menu Redisplays (refreshes) this menu
 
 
Redisplaying the Menu 
Press [?] to display the current menu. Use this command when you are looking 
at a screen of data, and want to view the menu choices available to you. 
Viewing Version Information 
Press [V] to view Version information for the module. 
Use this command to view the current version of the software for the module, as 
well as other important values. You may be asked to provide this information 
when calling for technical support on the product. 
Values at the bottom of the display are important in determining module 
operation. The Program Scan Counter value is incremented each time a 
module's program cycle is complete. 
Tip: Repeat this command at one-second intervals to determine the frequency of 
program execution. 
Returning to the Main Menu 
Press [M] to return to the Main Menu. 
Viewing Configuration Information 
Press [C] to view configuration information for the selected port, protocol, driver 
or device.  
Viewing Backplane Diagnostic Information 
Press [D] to view Backplane Diagnostic information.  
Use this command to display the configuration and statistics of the backplane 
data transfer operations between the module and the processor. The information 
on this screen can help determine if there are communication problems between 
the processor and the module. 
Tip: Repeat this command at one-second intervals to determine the number of blocks 
transferred each second 
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4.1.8 Protocol Serial MCM Menu 
Press [0] or [1] to view protocol serial information for ports 1 and 2, respectively. 
Use this command to view a variety of error and status screens for the port. 
Press [?] to view a list of commands available on this menu.  
M = Main Menu
0 / 1 = Protocol_Serial Menu
S = Serial Port
L = Master Command List
V = Version Information
Opens the Serial Port menu
Opens the Master Command List 
menu
Displays version information screen
M = Main Menu Goes up one level to main menu
? = Display Menu Redisplays (refreshes) this menu
E = Error/Status Information Opens the Command List menu
See Master Command List Menu 
section 
See Serial Port Menu section 
See Command List Menu section 
C = Configuration Information Displays configuration information screen
 
 
Redisplaying the Menu 
Press [?] to display the current menu. Use this command when you are looking 
at a screen of data, and want to view the menu choices available to you. 
Viewing Version Information 
Press [V] to view Version information for the module. 
Use this command to view the current version of the software for the module, as 
well as other important values. You may be asked to provide this information 
when calling for technical support on the product. 
Values at the bottom of the display are important in determining module 
operation. The Program Scan Counter value is incremented each time a 
module's program cycle is complete. 
Tip: Repeat this command at one-second intervals to determine the frequency of 
program execution. 
Returning to the Main Menu 
Press [M] to return to the Main Menu. 
Viewing Configuration Information 
Press [C] to view configuration information for the selected port, protocol, driver 
or device.  
Diagnostics and Troubleshooting MVI69-MCM ♦ CompactLogix Platform 
 Modbus Communication Module 
 
ProSoft Technology, Inc. Page 63 of 125 
September 6, 2007 
 
Opening the Command List Menu 
Press [L] to open the Command List menu. Use this command to view the 
configured command list for the module. 
Opening the Serial Port Menu 
Press [S] to open the Serial Port menu. Use this command to view and change 
additional serial port driver settings. 
Viewing Error and Status Data 
Press [E] to display the error/status data for the module. 
4.1.9 Master Command Error List Menu 
Use this menu to view the command error list for the module. Press [?] to view a 
list of commands available on this menu. 
Command List Menu
N = Next Page
P = Previous Page
S = Show Again
? = Display Menu
M = Main Menu
Goes forward one page of data
Goes back one page of data
Redisplays last selected page of data
Redisplays (refreshes) this menu
Goes up one level to main menu
Protocol Menu
M = Main Menu
 
 
Redisplaying the Current Page 
Press [S] to display the current page of data. 
Viewing the Previous 20 Commands 
Press [–] to display data for the previous 20 commands.  
Viewing the Previous Page of Commands 
Press [P] to display the previous page of commands. 
Viewing the Next 20 Commands 
Press [+] to display data for the next 20 commands.  
Viewing the Next Page of Commands 
Press [N] to display the next page of commands. 
Returning to the Main Menu 
Press [M] to return to the Main Menu. 
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4.1.10 Serial Port Menu 
Press [S] to open the Serial Port menu. Use this command to view and change 
additional serial port driver settings. Press [?] to view a list of commands 
available on this menu.  
 
 
Redisplaying the Menu 
Press [?] to display the current menu. Use this command when you are looking 
at a screen of data, and want to view the menu choices available to you. 
Viewing Version Information 
Press [V] to view Version information for the module. 
Use this command to view the current version of the software for the module, as 
well as other important values. You may be asked to provide this information 
when calling for technical support on the product. 
Values at the bottom of the display are important in determining module 
operation. The Program Scan Counter value is incremented each time a 
module's program cycle is complete. 
Tip: Repeat this command at one-second intervals to determine the frequency of 
program execution. 
Returning to the Main Menu 
Press [M] to return to the Main Menu. 
Opening the Data Analyzer Menu 
Press [A] to open the Data Analyzer Menu. Use this command to view all bytes 
of data transferred on each port. Both the transmitted and received data bytes 
are displayed. Refer to Data Analyzer for more information about this menu.  
Important: When in analyzer mode, program execution will slow down. Only use this 
tool during a troubleshooting session. Before disconnecting from the Config/Debug 
port, please press [S] to stop the data analyzer, and then press [M] to return to the 
main menu. This action will allow the module to resume its normal high speed 
operating mode.  
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4.1.11 Data Analyzer 
The data analyzer mode allows you to view all bytes of data transferred on each 
port. Both the transmitted and received data bytes are displayed. Use of this 
feature is limited without a thorough understanding of the protocol. 
 
Important: When in analyzer mode, program execution will slow down. Only use this 
tool during a troubleshooting session. Before disconnecting from the Config/Debug 
port, please press [S] to stop the data analyzer, and then press [M] to return to the 
main menu. This action will allow the module to resume its normal high speed 
operating mode.  
Redisplaying the Menu 
Press [?] to display the current menu. Use this command when you are looking 
at a screen of data, and want to view the menu choices available to you. 
Displaying Timing Marks in the Data Analyzer 
You can display timing marks for a variety of intervals in the data analyzer 
screen. These timing marks can help you determine communication-timing 
characteristics. 
Key Interval 
[5] 1 milliseconds ticks 
[6] 5 milliseconds ticks 
[7] 10 milliseconds ticks 
[8] 50 milliseconds ticks 
[9] 100 milliseconds ticks 
[0] Turn off timing marks 
 
 
Removing Timing Marks in the Data Analyzer 
Press [0] to turn off timing marks in the Data Analyzer screen. 
Viewing Data in Hexadecimal Format 
Press [H] to display the data on the current page in hexadecimal format. 
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Viewing Data in ASCII (Text) Format 
Press [A] to display the data on the current page in ASCII format. This is useful 
for regions of the database that contain ASCII data. 
Starting the Data Analyzer 
Press [B] to start the data analyzer. After the key is pressed, all data transmitted 
and received on the currently selected port will be displayed. An example display 
is shown below: 
 
The Data Analyzer displays the following special characters: 
Character Definition 
[ ] Data enclosed in these characters represent data received on the port. 
< > Data enclosed in these characters represent data transmitted on the port. 
<R+> These characters are inserted when the RTS line is driven high on the port. 
<R-> These characters are inserted when the RTS line is dropped low on the port. 
<CS> These characters are displayed when the CTS line is recognized high. 
_TT_ These characters are displayed when the timing mark interval has been reached. 
This parameter is user defined. 
 
 
Stopping the Data Analyzer 
Press [S] to stop the data analyzer. Use this option to freeze the display so the 
data can be analyzed. To restart the analyzer, press [B]. 
Important: When in analyzer mode, program execution will slow down. Only use this 
tool during a troubleshooting session. Before disconnecting from the Config/Debug 
port, please press [S] to stop the data analyzer, and then press [M] to return to the 
main menu. This action will allow the module to resume its normal high speed 
operating mode.  
Returning to the Main Menu 
Press [M] to return to the Main Menu. 
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4.1.12 Data Analyzer Tips 
From the main menu, press [A] for the "Data Analyzer". You should see the 
following text appear on the screen: 
 
After the "Data Analyzer" mode has been selected, press [?] to view the Data 
Analyzer menu. You will see the following menu: 
 
From this menu, you can select the "format", and the "ticks" that you can display 
the data in. 
For most applications, HEX is the best format to view the data, and this does 
include ASCII based messages (because some characters will not display on 
HyperTerminal and by capturing the data in HEX, we can figure out what the 
corresponding ASCII characters are supposed to be). 
The Tick value is a timing mark. The module will print a _TT for every xx 
milliseconds of no data on the line. Usually 10milliseconds is the best value to 
start with. 
After you have selected the Port, Format, and Tick, we are now ready to start a 
capture of this data. The easiest way to do so is to go up to the top of you 
HyperTerminal window, and do a Transfer -> Capture Text as shown below: 
 
After selecting the above option, the following window will appear: 
 
Next name the file, and select a directory to store the file in. In this example, we 
are creating a file ProSoft.txt and storing this file on our root C: drive. After you 
have done this, press the  button. 
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Now you have everything that shows up on the HyperTerminal screen being 
logged to a file called ProSoft.txt. This is the file that you will then be able to 
email to ProSoft Technical Support to assist with issues on the communications 
network. 
To begin the display of the communications data, you will then want to press 'B' 
to tell the module to start printing the communications traffic out on the debug 
port of the module. After you have pressed 'B', you should see something like the 
following: 
 
The <R+> means that the module is transitioning the communications line to a 
transmit state. 
All characters shown in <> brackets are characters being sent out by the module. 
The <R-> shows when the module is done transmitting data, and is now ready to 
receive information back. 
And finally, all characters shown in the [ ] brackets is information being received 
from another device by the module. 
After taking a minute or two of traffic capture, you will now want to stop the "Data 
Analyzer". To do so, press the 'S' key, and you will then see the scrolling of the 
data stop. 
When you have captured the data you want to save, open the Transfer menu and 
choose Capture Text. On the secondary menu, choose Stop.  
 
You have now captured, and saved the file to your PC. This file can now be used 
in analyzing the communications traffic on the line, and assist in determining 
communication errors. 
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4.2 LED Status Indicators 
The LEDs indicate the module's operating status as follows: 
ProSoft 
Module 
Color Status Indication 
On Data is being transferred between the module and a remote 
terminal using the Configuration/Debug port. 
CFG Green 
Off No data is being transferred on the Configuration/Debug port. 
On Data is being transferred between the module and the MODBUS 
network on Port 1. 
P1 Green 
Off No data is being transferred on the port. 
On Data is being transferred between the module and the MODBUS 
network on Port 2. 
P2 Green 
Off No data is being transferred on the port. 
On The MVI69-MCM is functioning normally. APP Amber 
Off The MVI69-MCM module program has recognized a 
communication error between the module and the processor. 
On The LED is on when the module is performing a write operation on 
the backplane. 
BP ACT Amber 
Off The LED is off when the module is performing a read operation on 
the backplane. Under normal operation, the LED should blink 
rapidly on and off. 
Off The card is not receiving any power and is not securely plugged 
into the rack. 
Green The module is operating normally. 
OK Red/ / 
Green 
Red The program has detected an error or is being configured. If the 
LED remains red for over 10 seconds, the program has probably 
halted. Remove the card from the rack and re-insert the card to 
restart the module's program. 
Off The battery voltage is OK and functioning. BAT Red 
On The battery voltage is low or battery is not present. Allow battery to 
charge by keeping module plugged into rack for 24 hours. If BAT 
LED still does not go off, contact the factory, as this is not a user 
serviceable item. 
During module configuration, the OK LED will be red and the BP ACT LED will be 
on. 
If the APP, BP ACT and OK LEDs blink at a rate of every one-second, this 
indicates a serious problem with the module. Call Prosoft Technology support to 
arrange for repairs.  
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4.3 Clearing a Fault Condition 
Typically, if the OK LED on the front of the module turns red for more than ten 
seconds, a hardware problem has been detected in the module, or the program 
has exited.  
To clear the condition, follow these steps: 
1 Turn off power to the rack 
2 Remove the card from the rack  
3 Verify that all jumpers are set correctly  
4 If the module requires a Compact Flash card, verify that the card is installed 
correctly  
5 Re-insert the card in the rack and turn the power back on  
6 Verify the configuration data being transferred to the module from the 
CompactLogix or MicroLogix processor. 
If the module's OK LED does not turn green, verify that the module is inserted 
completely into the rack. If this does not cure the problem, contact ProSoft 
Technology Support. 
4.4 Troubleshooting 
Use the following troubleshooting steps if you encounter problems when the 
module is powered up. If these steps do not resolve your problem, please contact 
ProSoft Technology Technical Support. 
Processor Errors 
Problem Description Steps to take 
Processor Fault Verify that the module is plugged into the slot that has been configured 
for the module. 
Verify that the slot in the rack configuration has been set up correctly in 
the ladder logic. 
Processor I/O LED 
flashes 
This indicates a problem with backplane communications. Verify that all 
modules in the rack are configured in the ladder logic. 
Module Errors 
Problem Description Steps to take 
BP ACT LED remains 
off or blinks slowly 
This indicates that backplane transfer operations are failing. Connect to 
the module's Configuration/Debug port to check this.  
To establish backplane communications, verify the following items: 
 The processor is in Run mode. 
 The backplane driver is loaded in the module. 
 The module is configured for read and write block data transfer. 
 The ladder logic handles all read and write block situations. 
 The module is configured in the processor. 
OK LED remains red The program has halted or a critical error has occurred. Connect to the 
Configuration/Debug port to see if the module is running. If the program 
has halted, turn off power to the rack, remove the card from the rack 
and re-insert the card in the rack, and then restore power to the rack. 
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5 Reference 
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5.1 Product Specifications 
The MV69 Modbus Communication Module allows CompactLogix processors to 
interface easily with other Modbus protocol compatible devices. 
Compatible devices include not only Modicon PLCs (which all support the 
Modbus protocol) but also a wide assortment of end devices. The module acts as 
an input/output module between the Modbus network and the CompactLogix 
processor. The data transfer from the processor is asynchronous from the 
actions on the Modbus network. A 5000-word register space in the module 
exchanges data between the processor and the Modbus network. 
5.1.1 Features and Benefits 
The MVI69 Modbus Master/Slave Communications module is designed to allow 
CompactLogix processors to interface easily with Modbus protocol-compatible 
devices and hosts.  
Many host SCADA applications support the Modbus protocol, while devices 
commonly supporting the protocol include several PLCs, as well as many other 
third party devices in the marketplace. (For a partial list of devices that speak 
Modbus, please visit the ProSoft Tested section of the ProSoft web site). 
5.1.2 General Specifications 
 Single Slot – 1769 backplane compatible 
 The module is recognized as an Input/Output module and has access to 
processor memory for data transfer between processor and module 
 Ladder Logic is used for data transfer between module and processor. 
Sample ladder file included.  
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 Configuration data obtained from configuration text file downloaded to 
module. Sample configuration file included. 
 Supports all CompactLogix processors: L20/L30/L31/L32/L35 and L43 (L43 
supported with RSLogix 5000 v16) 
 Also supports MicroLogix 1500 LRP 
 
5.1.3 Hardware Specifications 
 
Specification Description 
Dimensions Standard 1769 Single-slot module 
Current Load 800 mA max@ 5 VDC 
Power supply distance rating of 2 
Operating Temp. 0 to 60°C (32 to 140°F) 
Storage Temp. –40 to 85°C (–40 to 185°F) 
Relative Humidity 5% to 95% (non-condensing) 
LED Indicators Battery and Module Status 
Application Status 
Serial Port Activity 
CFG Port Activity 
CFG Port (CFG) RJ45 (DB-9F with supplied cable) 
RS-232 only 
No hardware handshaking 
App Ports (P1,P2) (Serial modules) RS-232, RS-485 or RS-422 (jumper selectable) 
RJ45 (DB-9F with supplied cable) 
RS-232 handshaking configurable 
500V Optical isolation from backplane 
Shipped with Unit RJ45 to DB-9M cables for each port 
6-foot RS-232 configuration Cable 
 
 





Port 1: Baud Rate: 110 to 38.4K baud 
Port 2,3: Baud Rate: 110 to 115K baud 
Stop Bits: 1 or 2 
Data Size: 5 to 8 bits 
Parity: None, Odd, Even 
RTS Timing delays: 0 to 65535 milliseconds 
Modbus Modes RTU Mode (binary) with CRC-16 
ASCII mode with LRC error checking 
Floating Point Data Floating point data movement supported, including 
configurable support for Enron implementation 
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Modbus Slave Protocol Specifications 
The ports on the MVI69-MCM module can be individually configured to support 
the slave mode of the Modbus protocol. When in slave mode, the module can 
accept Modbus commands from a master to read/write data stored in the 
module's internal registers. This data is easily transferred to the CompactLogix 
processor's data registers. 
Modbus Slave Driver 
Node Address 1 to 247 (software selectable) 
Status Data Error codes, counters, and port status available per 
configured slave port starting at memory register 4400 
Modbus Function Codes 1: Read Output Status 
2: Read Input Status 
3: Read Multiple Data Registers 
4: Read Input Registers 
5: Write Single Bit 
6: Write Single Data Register 
15: Write Multiple Bits 
16: Write Multiple Data Register 
Modbus Master Protocol Specifications 
The ports on the MVI69-MCM module can be individually configured as Master 
ports. When configured in master mode, the MCM module is capable of reading 
and writing data to remote Modbus devices, enabling the CompactLogix platform 
to act as a SCADA sub-master, or a device data concentrator. 
Modbus Master Driver 
Command List Up to 100 commands per master port, each fully configurable 
for function, slave address, register to/from addressing and 
word/bit count 
Status Data Error codes available on an individual command basis. In 
addition, a slave status list is maintained per active Modbus 
master port 
Polling of Command List Configurable polling of command list, including continuous 
and on change of data 
Modbus Function Codes 1: Read Output Status 
2: Read Input Status 
3: Read Multiple Data Registers 
4: Read Input Registers 
5: Write Single Bit 
6: Write Single Data Register 
15: Write Multiple Bits 
16: Write Multiple Data Register 
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5.2 Functional Overview 
This section provides an overview of how the MVI69-MCM module transfers data 
using the MCM protocol. You should understand the important concepts in this 
chapter before you begin installing and configuring the module.  
5.2.1 General Concepts 
The following discussion explains several concepts that are important for 
understanding the operation of the MVI69-MCM module. 
About the MODBUS Protocol 
MODBUS is a widely-used protocol originally developed by Modicon in 1978. 
Since that time, the protocol has been adopted as a standard throughout the 
automation industry.  
The original MODBUS specification uses a serial connection to communicate 
commands and data between master and slave devices on a network. Later 
enhancements to the protocol allow communication over other types of networks.  
MODBUS is a master/slave protocol. The master establishes a connection to the 
remote slave. When the connection is established, the master sends the 
MODBUS commands to the slave. The MVI69-MCM module works both as a 
master and as a slave. 
The MVI69-MCM module acts as an input/output module between devices on a 
MODBUS network and the Rockwell Automation backplane. The module uses an 
internal database to pass data and commands between the processor and the 
master and slave devices on the MODBUS network.  
Module Power Up 
On power up the module begins performing the following logical functions: 
1 Initialize hardware components 
o Initialize CompactLogix or MicroLogix backplane driver 
o Test and Clear all RAM 
o Initialize the serial communication ports 
2 Module configuration 
3 Initialize Module Register space 
4 Enable Slave Driver on selected ports 
5 Enable Master Driver on selected ports 
After this initialization procedure is complete, the module will begin 
communicating with other nodes on the network, depending on the configuration. 
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Main Logic Loop 
Upon completing the power up configuration process, the module enters an 
infinite loop that performs the following functions: 
Call I/O Handler
Call CFG/DEBUG Port 
Driver
Call Network Master & 
Slave Drivers
Call I/O Handler
Transfers data between the module and processor 
(user, status, etc.)
Call Serial Port Driver
Rx and Tx buffer routines are interrupt driven. Call to 
serial port routines check to see if there is any data 
in the buffer, and depending on the value, will either 
service the buffer or wait for more characters.
Call Network Master & Slave Drivers
Generate messages and 
respond to messages received.
From Power Up Logic
 
 
Backplane Data Transfer 
The MVI69-MCM module communicates directly over the CompactLogix or 
MicroLogix backplane. Data is paged between the module and the CompactLogix 
or MicroLogix processor across the backplane using the module's input and 
output images. The update frequency of the images is determined by the 
scheduled scan rate defined by the user for the module and the communication 
load on the module. Typical updates are in the range of 2 to 10 milliseconds. 
The data is paged between the processor and the module using input and output 
image blocks. You can configure the size of the blocks using the Block Transfer 
Size parameter in the configuration file. You can configure blocks of 60, 120, or 
240 words of data depending on the number of words allowed for your own 
application. 
This bi-directional transference of data is accomplished by the module filling in 
data in the module's input image to send to the processor. Data in the input 
image is placed in the Controller Tags in the processor by the ladder logic. The 
input image for the module may be set to 62, 122, or 242 words depending on 
the block transfer size parameter set in the configuration file. 
The processor inserts data to the module's output image to transfer to the 
module. The module's program extracts the data and places it in the module's 
internal database. The output image for the module may be set to 61, 121, or 241 
words depending on the block transfer size parameter set in the configuration 
file. 
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The following illustration shows the data transfer method used to move data 
between the CompactLogix or MicroLogix processor, the MVI69-MCM module 
and the MODBUS network. 
 
As shown in the diagram above, all data transferred between the module and the 
processor over the backplane is through the input and output images. Ladder 
logic must be written in the CompactLogix or MicroLogix processor to interface 
the input and output image data with data defined in the Controller Tags. All data 
used by the module is stored in its internal database. The following illustration 
shows the layout of the database: 











3000 words of configuration
and status data
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Data contained in this database is paged through the input and output images by 
coordination of the CompactLogix or MicroLogix ladder logic and the MVI69-
MCM module's program. Up to 242 words of data can be transferred from the 
module to the processor at a time. Up to 241 words of data can be transferred 
from the processor to the module. The read and write block identification codes 
in each data block determine the function to be performed or the content of the 
data block. The block identification codes used by the module are listed below: 
Block Range Descriptions 
–1 Status Block 
0 Status Block 
1 to 84 Read or write data 
1000 Event Port 1 
2000 Event Port 2 
3000 to 3001 Port 1 slave polling control 
3002 to 3006 Port 1 slave status 
3100 to 3101 Port 2 slave polling control 
3102 to 3106 Port 2 slave status 
5000 to 5006 Port 1 command control 
5100 to 5106 Port 2 command control 
9958 Function Code 5 data formatted Pass-Thru Control Blocks 
9956 and 9957 Function Code 6 and 16 (Floating-point) data formatted Pass-Thru Control Block
9959 Function Code 15 data formatted Pass-Thru Control Block 
9998 Warm-boot control block 
9999 Cold-boot control block 
Each image has a defined structure depending on the data content and the 
function of the data transfer as defined in the following topics. 
5.2.2 Normal Data Transfer 
Normal data transfer includes the paging of the user data found in the module's 
internal database in registers 0 to 4999 and the status data. These data are 
transferred through read (input image) and write (output image) blocks. The 
structure and function of each block is discussed in the following topics: 
Read Block 
These blocks of data transfer information from the module to the processor. The 
structure of the input image used to transfer this data is shown below: 
Offset Description Length in words 
0 Read Block ID 1 
1 Write Block ID 1 
2 to (n+1) Read Data n 
where 
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n = 60, 120, or 240 depending on the Block Transfer Size parameter (refer to the 
configuration file). 
The Read Block ID is an index value used to determine the location of where the 
data will be placed in the processor controller tag array of module read data. The 
number of data words per transfer depends on the configured Block Transfer 
Size parameter in the configuration file (possible values are 60, 120, or 240). 
The Write Block ID associated with the block requests data from the processor. 
Under normal, program operation, the module sequentially sends read blocks 
and requests write blocks. For example, if three read and two write blocks are 
used with the application, the sequence will be as follows: 
 R1W1 R2W2 R3W1 R1W2 R2W1 R3W2 R1W1  
This sequence will continue until interrupted by other write block numbers sent by 
the controller or by a command request from a node on the MODBUS network or 
operator control through the module's Configuration/Debug port. 
The following example shows a typical backplane communication application. 
If the backplane parameters are configured as follows: 
Read Register Start:  0 
Read Register Count:  480 
Write Register Start: 480 
Write Register Count: 480 
The backplane communication would be configured as follows: 
 
Database address 0 to 479 will be continuously transferred from the module to 
the processor. Database address 480 to 959 will continuously be transferred 
from the processor to the module. 
The Block Transfer Size parameter basically configures how the Read Data and 
Write Data areas are broken down into data blocks (60, 120, or 240). 
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If Block Transfer Size = 60 
 
 
If Block Transfer Size = 120 
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These blocks of data transfer information from the processor to the module. The 
structure of the output image used to transfer this data is shown below: 
Offset Description Length in words 
0 Write Block ID 1 
1 to n Write Data n 
where n = 60, 120, or 240 depending on the Block Transfer Size parameter (refer 
to the configuration file). 
The Write Block ID is an index value used to determine the location in the 
module's database where the data will be placed. 
Initialize Output Data 
When the module performs a restart operation, it will request blocks of output 
data from the processor to initialize the module's output data. Use the Initialize 
Output Data parameter in the configuration file to bring the module to a known 
state after a restart operation. The structure of the block used to request the data 
is displayed in the following table: 
Offset Description  Length 
0  4000 to 4083 for n = 60 1  
1 4000 to 4083 for n = 60 1 
2 to n Spare n 
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Where n = 60, 120, or 240, depending on the Block Transfer Size parameter 
(refer to the configuration file). Ladder logic in the processor must recognize 
these blocks and place the correct information in the output image to be returned 
to the module. The format of the returned write block is shown in the following 
table: 
Offset Description  Length 
0  4000 to 4083 1  
1 to n Output Data  n 
 
 
Status Data Block (Read Block ID = 0) 
After the last Read Block is sent, the module builds an output image (ID = 0) to 
transfer the module's status information to the processor. This information can be 
used by the PLC program to determine the current status of the module. Ladder 
logic should be constructed to transfer the information in this block to a user data 
file. The structure of this block is shown in the following table: 
Offset Content Description 
0 Read Block ID Block identification code -1 to indicate a status block. 
1 Write Block ID Block requested from the processor by the module. 
2 Program Scan Count This value is incremented each time a complete program 
cycle occurs in the module. 
3 - 4 Product Code These two registers contain the product code of "MCM" 
5 - 6 Product Version These two registers contain the product version for the 
currently running software. 
7 - 8 Operating System These two registers contain the month and year values for 
the program operating system. 
9 - 10 Run Number These two registers contain the Run Number value for the 
currently running software. 
11 Port 1 Command List 
Requests 
This field contains the number of requests made from this 
port to slave devices on the network. 
12 Port 1 Command List 
Response 
This field contains the number of slave response messages 
received on the port. 
13 Port 1 Command List 
Errors 
This field contains the number of command errors processed 
on the port. These errors could be due to a bad response or 
command. 
14 Port 1 Requests This field contains the total number of messages sent out of 
the port. 
15 Port 1 Responses This field contains the total number of messages received on 
the port. 
16 Port 1 Errors Sent This field contains the total number of message errors sent 
out of the port. 
17 Port 1 Errors 
Received 
This field contains the total number of messages errors 
received on the port. 
18 Port 2 Command List 
Requests 
This field contains the number of requests made from this 
port to slave devices on the network. 
19 Port 2 Command List 
Response 
This field contains the number of slave response messages 
received on the port. 
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Offset Content Description 
20 Port 2 Command List 
Errors 
This field contains the number of command errors processed 
on the port. These errors could be due to a bad response or 
command. 
21 Port 2 Requests This field contains the total number of messages sent out the 
port. 
22 Port 2 Responses This field contains the total number of messages received on 
the port. 
23 Port 2 Errors Sent This field contains the total number of message errors sent 
out of the port. 
24 Port 2 Errors 
Received 
This field contains the total number of message errors 
received on the port 
25 Read Block Count This field contains the total number of read blocks transferred 
from the module to the processor. 
26 Write Block Count This field contains the total number of write blocks 
transferred from the processor to the module. 
27 Parse Block Count This field contains the total number of blocks successfully 
parsed that were received from the processor. 
28 Command Event 
Block Count 
This field contains the total number of command event blocks 
received from the processor. 
29 Command Block 
Count 
This field contains the total number of command blocks 
received from the processor. 
30 Error Block Count This field contains the total number of block errors 
recognized by the module. 
31 Port 1 Current Error For a slave port, this field contains the value of the current 
error code returned. For a master port, this field contains the 
index of the currently executing command. 
32 Port 1 Last Error For a slave port, this field contains the value of the last error 
code returned. For a master port, this field contains the index 
of the command with an error. 
33 Port 2 Current Error For a slave port, this field contains the value of the current 
error code returned. For a master port, this field contains the 
index of the currently executing command. 
34 Port 2 Last Error For a slave port, this field contains the value of the last error 
code returned. For a master port, this field contains the index 
of the command with an error. 
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5.2.3 Special Blocks 
Slave Status Blocks 
Slave status blocks send status information of each slave device on a master 
port. Slaves attached to the master port can have one of the following states: 
State Description 
0 The slave is inactive and not defined in the command list for the master port. 
1 The slave is actively being polled or controlled by the master port and 
communications is successful. 
2 The master port has failed to communicate with the slave device. Communications 
with the slave is suspended for a user defined period based on the scanning of the 
command list. 
3 Communications with the slave has been disabled by the ladder logic. No 
communication will occur with the slave until this state is cleared by the ladder 
logic. 
Slaves are defined to the system when the module initializes the master 
command list. Each slave defined will be set to a state of one in this initial step. If 
the master port fails to communicate with a slave device (retry count expired on a 
command), the master will set the state of the slave to a value of 2 in the status 
table. This suspends communication with the slave device for a user specified 
scan count (Error Delay Count parameter in the configuration file). Each time a 
command in the list is scanned that has the address of a suspended slave, the 
delay counter value will be decremented. When the value reaches zero, the slave 
state will be set to one. 
In order to read the slave status table, refer to the sample ladder logic. The 
ladder logic must send a special block to the module to request the data. Each 
port has a specific set of blocks to request the data as follows: 
Block ID Description 
3002 Request status for slaves 0 to 59 for Port 1 
3003 Request status for slaves 60 to 119 for Port 1 
3004 Request status for slaves 120 to 179 for Port 1 
3005 Request status for slaves 180 to 239 for Port 1 
3006 Request status for slaves 240 to 255 for Port 1 
3102 Request status for slaves 0 to 59 for Port 2 
3103 Request status for slaves 60 to 119 for Port 2 
3104 Request status for slaves 120 to 179 for Port 2 
3105 Request status for slaves 180 to 239 for Port 2 
3106 Request status for slaves 240 to 255 for Port 2 
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The format of these blocks is as shown below: 
 
Write Block - Request Slave Status 
Offset Description Length in words 
0 3002 - 3006 or 3102 - 3106 1 
1 to n Spare n 
n=60, 120, or 240 depending on what is entered in the Block Transfer Size 
parameter (refer to the configuration file). 
The module will recognize the request by receiving the special write block code 
and respond with a read block with the following format: 
Read Block - Read Slave Status 
Offset Description Length in words 
0 3002 to 3006 or 3102 to 3106 1 
1 Write Block ID 1 
2 to 61 Slave Poll Status Data 60 
62 to n Spare (if present)  
The sample ladder logic shows how to override the value in the slave status table 
to disable slaves (state value of 3) by sending a special block of data from the 
processor to the slave. Port 1 slaves are disabled using block 3000, and Port 2 
slaves are disabled using block 3100. Each block contains the slave node 
addresses to disable. The structure of the block is displayed below: 
Write Block - Disable Slaves 
Offset Description Length in words 
0 3000 or 3100 1 
1 Number of slaves in block 1 
2 to 61 Slave indexes 60 
62 to (n+1) Spare  
n=120, or 240 (if configured) 
The module will respond with a block with the same identification code received 
and indicate the number of slaves acted on with the block. The format of this 
response block is displayed below: 
Read Block - Disable Slaves 
Offset Description Length in words 
0 3000 or 3100 1 
1 Write Block ID 1 
2 Number of slaves processed 1 
3 to (n+1) Spare  
n=60, 120, or 240 (if configured) 
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The sample ladder logic explains how to override the value in the slave status 
table to enable the slave (state value of 1) by sending a special block. Port 1 
slaves are enabled using block 3001, and Port 2 slaves are enabled using block 
3101. Each block contains the slave node addresses to enable. The format of the 
block is displayed below: 
Write Block - Enable Slaves 
Offset Description Length in words 
0 3001 or 3101 1 
1 Number of slaves in block 1 
2 Slave indexes 1 
3 to n Spare  
n=60, 120, or 240 depending on what is entered in the Block Transfer Size 
parameter (refer to the configuration file). 
The module will respond with a block with the same identification code received 
and indicate the number of slaves acted on with the block. The format of this 
response block is displayed below: 
Read Block - Enable Slaves 
Offset Description Length in words 
0 3001 or 3101 1 
1 Write Block ID 1 
2 Number of slaves processed 1 
3 to n Spare  
n=60, 120, or 240 depending on what is entered in the Block Transfer Size 
parameter (refer to the configuration file). 
Important:  The slaves are enabled by default. Therefore, this block should only be 
used after Block 3000 or 3001 to re-enable the slaves. 
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5.2.4 Command Control Blocks 
Command control blocks are special blocks used to control the module or 
request special data from the module. The current version of the software 
supports five command control blocks: event command control, command 
control, pass-through control blocks, warm boot and cold boot. 
Event Command 
Event command control blocks send MODBUS commands directly from the 
ladder logic to one of the master ports. The format for these blocks is displayed 
below: 
Write Block - Event Command 
Offset Description Length in words 
0 1000 - 1255 or 2000 - 2255 1 
1 Internal DB Address 1 
2 Point Count 1 
3 Swap Code 1 
4 Function Code 1 
5 Device Address 1 
6 to n Spare  
n=60, 120, or 240 depending on what is entered in the Block Transfer Size 
parameter (refer to the configuration file). 
The block number defines the MODBUS port to be considered. Block 1000 
commands are directed to Port 1, and block 2000 commands are directed to Port 
2. The slave address is represented in the block number in the range of 0 to 255. 
The sum of these two values determines the block number. The parameters 
passed with the block construct the command.  
 The Internal DB Address parameter specifies the module's database 
location to associate with the command.  
 The Point Count parameter defines the number of registers for the 
command.  
 The Swap Code changes the word or byte order.  
 The Device Address parameter defines the MODBUS address on the target 
MODBUS device to consider.  
 The Function Code parameter is one of those defined in the ProSoft 
MODBUS Command Set documentation.  
The parameter fields in the block should be completed as required by the 
selected function code. Each command has its own set of parameters. When the 
block is received, the module will process it and place the command in the 
command queue.  
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The module will respond to each event command block with a read block with the 
following format: 
Read Block - Event Command 
Offset Description Length in words 
0 1000 - 1255 or 2000 - 2255 1 
1 Write Block ID 1 
2 0=Fail, 1=Success 1 
3 to n Spare  
n=60, 120, or 240 depending on what is entered in the Block Transfer Size 
parameter (refer to the configuration file). 
Word two of the block can be used by the ladder logic to determine if the 
command was added to the command queue of the module. The command will 
only fail if the command queue for the port is full (100 commands for each queue) 
or the command requested is invalid. 
Command Control 
Command control blocks  place commands in the command list into the 
command queue. Each port has a command queue of up to 100 commands. The 
module services commands in the queue before the master command list. This 
gives high priority to commands in the queue. Commands placed in the queue 
through this mechanism must be defined in the master command list. Under 
normal command list execution, the module will only execute commands with the 
Enable parameter set to one or two. If the value is set to zero, the command is 
skipped. Commands may be placed in the command list with an Enable 
parameter set to zero. These commands can then be executed using the 
command control blocks. 
One to six commands can be placed in the command queue with a single 
request. The following table describes the format for this block.  
Write Block - Command Control 
Offset Description Length in words 
0 5001 to 5006 or 5101 to 5106 1 
1 Command index 1 
2 Command index 1 
3 Command index 1 
4 Command index 1 
5 Command index 1 
6 Command index 1 
7 to n Spare  
n=60, 120, or 240 depending on what is entered in the Block Transfer Size 
parameter (refer to the configuration file). 
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Blocks in the range of 5001 to 5006 are used for Port 1, and blocks in the range 
of 5101 to 5106 are used for Port 2. The last digit in the block code defines the 
number of commands to process in the block. For example, a block code of 5003 
contains 3 command indexes that are to be used with Port 1. The Command 
index parameters in the block have a range of 0 to 99 and correspond to the 
master command list entries. 
The module responds to a command control block with a block containing the 
number of commands added to the command queue for the port. The format of 
the block is displayed below: 
Read Block - Command Control 
Offset Description Length in words 
0 5000 to 5006 or 5100 to 5106 1 
1 Write Block ID 1 
2 Number of commands added to command queue 1 
3 to (n+1) Spare  
n=60, 120, or 240 depending on what is entered in the Block Transfer Size 
parameter (refer to the configuration file). 
Pass-Through Control Blocks 
If one or more of the slave ports on the module are configured for the formatted 
pass-through mode, the module will pass blocks with identification codes of 
9956, 9957, 9958 and 9959 to the processor for each received write command. 
Any MODBUS function 5, 6, 15 or 16 commands will be passed from the port to 
the processor using this block identification number. Ladder logic must handle 
the receipt of all MODBUS write functions to the processor and to respond as 
expected to commands issued by the remote MODBUS master device. The 
structure of the formatted pass-through control block is shown in the following 
tables: 
Function 5 
Offset Description Length in words 
0 0 1 
1 9958 1 
2 Length 1 
3 Data Address 1 
4 to n Data   
The ladder logic will be responsible for parsing and copying the received 
message and performing the proper control operation as expected by the master 
device.  The processor must then respond to the pass-through control block with 
a write block with the following format. 
Offset Description Length in words 
0 9958 1 
1 to n Spare  
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This will inform the module that the command has been processed and can be 
cleared from the pass-through queue. 
n = 60, 120, or 240 depending on what is entered in the Block Transfer Size 
parameter (refer to the configuration file). 
Function 6 and 16 
Offset Description Length in words 
0 0 1 
1 9956/9957 (floating-point) 1 
2 Length 1 
3 Data Address  
4 to n Data  
The ladder logic will be responsible for parsing and copying the received 
message and performing the proper control operation as expected by the master 
device.  The processor must then respond to the pass-through control block with 
a write block with the following format. 
Offset Description Length in words 
0 9956/9957 1 
1 to n Spare  
This will inform the module that the command has been processed and can be 
cleared from the pass-through queue. 
n = 60, 120, or 240 depending on what is entered in the Block Transfer Size 
parameter (refer to the configuration file). 
Function 15 
When the module receives a function code 15 when in pass-through mode, the 
module will write the data using block ID 9959 for multiple-bit data. First the bit 
mask clears the bits to be updated. This is accomplished by ANDing the inverted 
mask with the existing data. Next the new data ANDed with the mask is ORed 
with the existing data. This protects the other bits in the INT registers from being 
affected. This function can only be used if the Block Transfer Size parameter is 
set to 120 or 240 words. 
Offset Description Length in words 
0 0 1 
1 9959 1 
2 Write Block ID 1 
3 Number of Words 1 
4 Word Address 1 
5 to 55 Data 50 
56 to 105 Mask 50 
106 to 180 Spare 15 
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The ladder logic will be responsible for parsing and copying the received 
message and performing the proper control operation as expected by the master 
device.  The processor must then respond to the pass-through control block with 
a write block with the following format. 
Offset Description Length in words 
0 9959 1 
1 to n Spare  
This will inform the module that the command has been processed and can be 
cleared from the pass-through queue. 
Warm Boot 
This block is sent from the CompactLogix or MicroLogix processor to the module 
(output image) when the module is required to perform a warm-boot (software 
reset) operation. The structure of the control block is shown below: 
Offset Description Length in words 
0 9998 1 
1 to n Spare 247 
n=60, 120, or 240 depending on what is entered in the Block Transfer Size 
parameter (refer to the configuration file). 
Cold Boot 
This block is sent from the CompactLogix or MicroLogix processor to the module 
(output image) when the module is required to perform the cold boot (hardware 
reset) operation. This block is sent to the module when a hardware problem is 
detected by the ladder logic that requires a hardware reset. The structure of the 
control block is shown below: 
Offset Description Length in words 
0 9999 1 
1 to n Spare 247 
n=60, 120, or 240 depending on what is entered in the Block Transfer Size 
parameter (refer to the configuration file). 
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5.2.5 Data Flow between MVI69-MCM Module and CompactLogix or 
MicroLogix Processor 
The following topics describe the flow of data between the two pieces of 
hardware (CompactLogix or MicroLogix processor and MVI69-MCM module) and 
other nodes on the MODBUS network under the module's different operating 
modes. Each port on the module is configured to emulate a MODBUS master 
device or a MODBUS slave device. The operation of each port is dependent on 
this configuration. The sections below discuss the operation of each mode. 
Slave Driver 
The Slave Driver Mode allows the MVI69-MCM module to respond to data read 
and write commands issued by a master on the MODBUS network.  
Step Description 
1 The MODBUS slave port driver receives the configuration information from the user 
defined .CFG file that is stored on the MVI69-MCM module. This information configures 
the serial port and define the slave node characteristics. Additionally, the configuration 
information contains data that can be used to offset data in the database to addresses 
requested in messages received from master units. 
2 A Host device, such as a Modicon PLC or an HMI application, issues a read or write 
command to the module's node address. The port driver qualifies the message before 
accepting it into the module. 
3 After the module accepts the command, the data is immediately transferred to or from 
the internal database in the module. If the command is a read command, the data is 
read out of the database and a response message is built. If the command is a write 
command, the data is written directly into the database and a response message is 
built. 
4 After the data processing has been completed in Step 2, the response is issued to the 
originating master node. 
5 Counters are available in the Status Block that permit the ladder logic program to 
determine the level of activity of the Slave Driver. 
Review Module Set Up for a complete list of the parameters that must be 
defined for a slave port. 
An exception to this normal mode is when the pass-through mode is 
implemented. In this mode, all write requests will be passed directly to the 
processor and will not be placed in the database. This permits direct, remote 
control of the processor without the intermediate database. This mode is 
especially useful for Master devices that do not send both states of control. For 
example, a SCADA system may only send an on command to a digital control 
point and never send the clear state. The SCADA system expects the local logic 
to reset the control bit. Pass-through must be used to simulate this mode.  
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The following diagram shows the data flow for a slave port with pass-through 
enabled: 
 
Master Driver Mode 
In the Master mode, the MVI69-MCM module issues read or write commands to 
slave devices on the MODBUS network. These commands are user configured in 
the module via the Master Command List is received from the user defined 
configuration file that is stored on the MVI69-MCM module or can be issued 
directly from the Compact Logix processor (event command control). Command 
status is returned to the processor for each individual command in the command 
list status block. The location of this status block in the module's internal 
database is user defined. The following flow chart and associated table describe 
the flow of data into and out of the module. 
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Step Description 
1 The Master driver obtains configuration data from the user defined .CFG file that is 
stored locally on the MVI69-MCM module itself. The configuration data obtained 
includes port configuration, the number of commands, and the Master Command List 
that the MVI69-MCM module will issue, or commands can be issued directly from the 
Compact Logix processor (using event command control). These values are used by 
the Master driver to determine the type of commands to be issued to the other nodes on 
the MODBUS network. 
2 After configuration, the Master driver begins transmitting read and/or write commands to 
the other nodes on the network. If writing data to another node, the data for the write 
command is obtained from the module's internal database to build the command. 
3 Presuming successful processing by the node specified in the command, a response 
message is received into the Master driver for processing. 
4 Data received from the node on the network is passed into the module's internal 
database, assuming a read command. 
5 Status is returned to the CompactLogix or MicroLogix processor for each command in 
the Master Command List. 
Refer to Module Set Up for a complete description of the parameters required to 
define the virtual MODBUS master port.  
Important: You must take care when constructing each command in the list to ensure 
predictable operation of the module. If two commands write to the same internal 
database address of the module, the results will be invalid. All commands containing 
invalid data are ignored by the module. 
Master Command List 
In order to function in the Master Mode, you must define the module's Master 
Command List. This list contains up to 100 individual entries, with each entry 
containing the information required to construct a valid command. A valid 
command includes the following items:  
 Command enable mode: (0) disabled, (1) continuous or (2) conditional 
 Slave Node Address 
 Command Type: Read or Write up to 125 words (2000 bits) per command 
 Database Source and Destination Register Address: The addresses where 
data will be written or read.  
 Count: The number of words to be transferred – 1 to 125 on FC 3, 4, or 16. 
Select the number of bits on FC 1, 2, 15. 
As the list is read in from the processor and as the commands are processed, an 
error value is maintained in the module for each command. This error list can be 
transferred to the processor. The errors generated by the module are displayed 
in the following tables. 
Note: 125 words is the maximum count allowed by the MODBUS protocol. Some field 
devices may support less than the full 125 words. Check with your device 
manufacturer for the maximum count supported by your particular slave. 
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Transferring the Command Error List to the Processor 
You can transfer the command error list to the processor from the module 
database. To place the table in the database, set the Command Error Pointer 
parameter to the database location desired. 
To transfer this table to the processor, make sure that the Command Error table 
is in the database area covered by the Read Data.  
Standard MODBUS Protocol Errors 
Code Description 
1 Illegal Function 
2 Illegal Data Address 
3 Illegal Data Value 
4 Failure in Associated Device 
5 Acknowledge 
6 Busy, Rejected Message 
 
 
Module Communication Error Codes 
Code Description 
–1 CTS modem control line not set before transmit 
–2 Timeout while transmitting message 
–11 Timeout waiting for response after request 
253 Incorrect slave address in response 
254 Incorrect function code in response 
255 Invalid CRC/LRC value in response 
 
 
Command List Entry Errors 
Code Description 
–41 Invalid enable code 
–42 Internal address > maximum address 
–43 Invalid node address (< 0 or > 255) 
–44 Count parameter set to 0 
–45 Invalid function code 
–46 Invalid swap code 
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5.3 Cable Connections 
The application ports on the MVI69-MCM module support RS-232, RS-422, and 
RS-485 interfaces. Please look at the module to ensure that the jumpers are set 
correctly to correspond with the type of interface you are using.  
Note: When using RS-232 with radio modem applications, some radios or modems 
require hardware handshaking (control and monitoring of modem signal lines). Enable 
this in the configuration of the module by setting the UseCTS parameter to 1. 
5.3.1 RS-232 Configuration/Debug Port 
This port is physically an RJ45 connection. An RJ45 to DB-9 adapter cable is 
included with the module. This port permits a PC based terminal emulation 
program to view configuration and status data in the module and to control the 




Disabling the RSLinx Driver for the Com Port on the PC 
The communication port driver in RSLinx can occasionally prevent other 
applications from using the PC's COM port. If you are not able to connect to the 
module's configuration/debug port using HyperTerminal or a similar terminal 
emulator, follow these steps to disable the RSLinx Driver. 
1 Open RSLinx and go to Communications>RSWho 
MVI69-MCM ♦ CompactLogix Platform Reference 
Modbus Communication Module  
 
Page 96 of 125  ProSoft Technology, Inc. 
September 6, 2007 
 
2 Make sure that you are not actively browsing using the driver that you wish to 
stop. The following shows an actively browsed network: 
 
3 Notice how the DF1 driver is opened, and the driver is looking for a processor 
on node 1. If the network is being browsed, then you will not be able to stop 
this driver. To stop the driver your RSWho screen should look like this: 
 
Branches are displayed or hidden by clicking on the  or the  icons. 
 
4 When you have verified that the driver is not being browsed, go to 
Communications>Configure Drivers 
You may see something like this: 
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If you see the status as running, you will not be able to use this com port for 
anything other than communication to the processor. To stop the driver press 
the "Stop" on the side of the window: 
 
5 After you have stopped the driver you will see the following: 
 
6 Upon seeing this, you may now use that com port to connect to the debug 
port of the module. 
Note: You may need to shut down and restart your PC before it will allow you to stop 
the driver (usually only on Windows NT machines). If you have followed all of the 
above steps, and it will not stop the driver, then make sure you do not have RSLogix 
open. If RSLogix is not open, and you still cannot stop the driver, then reboot your PC. 
5.3.2 RS-232 
When the RS-232 interface is selected, the use of hardware handshaking 
(control and monitoring of modem signal lines) is user definable. If no hardware 
handshaking will be used, the cable to connect to the port is as shown below: 
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RS-232: Modem Connection 
This type of connection is required between the module and a modem or other 
communication device. 
 
The "Use CTS Line" parameter for the port configuration should be set to 'Y' for 
most modem applications. 
RS-232: Null Modem Connection (Hardware Handshaking) 
This type of connection is used when the device connected to the module 
requires hardware handshaking (control and monitoring of modem signal lines). 
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RS-232: Null Modem Connection (No Hardware Handshaking) 
This type of connection can be used to connect the module to a computer or field 
device communication port. 
 
Note: If the port is configured with the "Use CTS Line" set to 'Y', then a jumper is 
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5.3.4 RS-485 
The RS-485 interface requires a single two or three wire cable. The Common 
connection is optional and dependent on the RS-485 network. The cable required 
for this interface is shown below: 
 
 
RS-485 and RS-422 Tip 
If communication in the RS-422/RS-485 mode does not work at first, despite all 
attempts, try switching termination polarities. Some manufacturers interpret +/- 
and A/B polarities differently. 
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5.4 MCM Database Definition 
This section contains a listing of the internal database of the MVI69-MCM 
module. This information can be used to interface other devices to the data 
contained in the module. 
Register Range Content Size 
0 - 4999 User Data 5000 
5000 - 5009 Backplane Configuration 10 
5010 - 5039 Port 1 Setup 30 
5040 - 5069 Port 2 Setup 30 
5070 - 5869 Port 1 Commands 800 
5870 - 6669 Port 2 Commands 800 
6670 - 6702 Misc. Status Data 32 
6703 - 6749 Reserved  
6750 - 6759 Port 1 Status Data 10 
6760 - 6769 Port 2 Status Data 10 
The User Data area holds data collected from other nodes on the network 
(master read commands) or data received from the processor (write blocks). 
Additionally, this data area is used as a data source for the processor (read 
blocks) or other nodes on the network (write commands). 
Detailed definition of the miscellaneous status data area can be found in Misc. 
Status (page 109). 
Definition of the configuration data areas can be found in the data definition 
section of this document and in Configuration Data Definition (page 103). 
5.5 Status Data Definition 
This section contains a description of the members present in the MCMStatus 
object. This data is transferred from the module to the processor as part of each 
read block. 
Status Data Block Structure 
Offset Content Description 
6670 Program Scan 
Count 
This value is incremented each time a complete program cycle 
occurs in the module. 
6671 to 6672 Product Code These two registers contain the product code of "MCM" 
6673 to 6674 Product Version These two registers contain the product version for the current 
running software. 
6675 to 6676 Operating 
System 
These two registers contain the month and year values for the 
program operating system. 
6677 to 6678 Run Number These two registers contain the run number value for the currently 
running software. 
6679 Port 1 Command 
List Requests 
This field contains the number of requests made from this port to 
slave devices on the network. 
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Offset Content Description 
6680 Port 1 Command 
List Response 
This field contains the number of slave response messages received 
on the port. 
6681 Port 1 Command 
List Errors 
This field contains the number of command errors processed on the 
port. These errors could be due to a bad response or command. 
6682 Port 1 Requests This field contains the total number of messages sent out of the port. 
6683 Port 1 
Responses 
This field contains the total number of messages received on the 
port. 
6684 Port 1 Errors 
Sent 
This field contains the total number of message errors sent out of the 
port. 
6685 Port 1 Errors 
Received 
This field contains the total number of message errors received on 
the port. 
6686 Port 2 Command 
List Requests 
This field contains the number of requests made from this port to 
slave devices on the network. 
6687 Port 2 Command 
List Response 
This field contains the number of slave response messages received 
on the port. 
6688 Port 2 Command 
List Errors 
This field contains the number of command errors processed on the 
port. These errors could be due to a bad response or command. 
6689 Port 2 Requests This field contains the total number of messages sent out the port. 
6690 Port 2 
Responses 
This field contains the total number of messages received on the 
port. 
6691 Port 2 Errors 
Sent 
This field contains the total number of message errors sent out of the 
port. 
6692 Port 2 Errors 
Received 
This field contains the total number of message errors received on 
the port. 
6693 Read Block 
Count 
This field contains the total number of read blocks transferred from 
the module to the processor. 
6694 Write Block 
Count 
This field contains the total number of write blocks transferred from 
the processor to the module. 
6695 Parse Block 
Count 
This field contains the total number of blocks successfully parsed that 
were received from the processor. 
6696 Command Event 
Block Count 
This field contains the total number of command event blocks 
received from the processor. 
6697 Command Block 
Count 
This field contains the total number of command blocks received from 
the processor. 
6698 Error Block 
Count 
This field contains the total number of block errors recognized by the 
module. 
6699 Port 1 Current 
Error 
For a slave port, this field contains the value of the current error code 
returned. For a master port, this field contains the index of the 
currently executing command. 
6700 Port 1 Last Error For a slave port, this field contains the value of the last error code 
returned. For a master port, this field contains the index of the 
command with an error. 
6701 Port 2 Current 
Error 
For a slave port, this field contains the value of the current error code 
returned. For a master port, this field contains the index of the 
currently executing command. 
6702 Port 2 Last Error For a slave port, this field contains the value of the last error code 
returned. For a master port, this field contains the index of the 
command with an error. 
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5.6 Configuration Data Definition 
This section contains listings of the MVI69-MCM module's database that are 
related to the module's configuration. This data is defined in the MVI69MCM.CFG 
file which initializes the module during bootup. When the module is configured as 
a slave, this data is available to the Modbus master and can be read at the offset 
addresses shown. 
Additionally, this section contains the miscellaneous status data and command 
control database layout. 
Group Register Content Description 
Backplane 
Setup 
5000 Write Start Reg This parameter specifies the starting register in the 
module where the data transferred from the processor 
will be placed. Valid range for this parameter is 0 to 
4999. 
 5001 Write Reg Count This parameter specifies the number of registers to 
transfer from the processor to the module. Valid entry 
for this parameter is 0 to 5000. 
 5002 Read Start Reg This parameter specifies the starting register in the 
module where data will be transferred from the module 
to the processor. Valid range for this parameter is 0 to 
4999. 
 5003 Read Reg Count This parameter specifies the number of registers to be 
transferred from the module to the processor. Valid 
entry for this parameter is 0 to 5000. 
 5004 Backplane Fail This parameter specifies the number of successive 
transfer errors that must occur before the 
communication ports are shut down. If the parameter is 
set to 0, the communication ports will continue to 
operate under all conditions. If the value is set larger 
than 0 (1 to 65535), communications will cease if the 
specified number of failures occur. 
 5005 Error Status Pointer This parameter specifies the register location in the 
module's database where module status data will be 
stored. If a value less than 0 is entered, the data will 
not be stored in the database. If the value specified is 
in the range of 0 to 4940, the data will be placed in the 
user data area. 
 5006 Initialize Output Data This parameter determines if the output data for the 
module should be initialized with values from the 
processor. If the parameter is set to No, the output data 
will be initialized to 0. If the parameter is set to Yes, the 
data will be initialized with data from the processor. Use 
of this option requires associated ladder logic to pass 
the data from the processor to the module. 
 5007 BT Size This parameter defines the size of the block transfer 
data area for the application. Valid values are 60, 120 
and 240. 
  5008 Spare  
  5009 Spare  
 
 
MVI69-MCM ♦ CompactLogix Platform Reference 
Modbus Communication Module  
 
Page 104 of 125  ProSoft Technology, Inc. 
September 6, 2007 
 
5.6.1 Port 1 Setup 
 
Register Content Description 
5010 Enable This parameter defines if this MODBUS port will be 
used. If the parameter is set to 0, the port is 
disabled. A value of 1 enables the port. 
5011 Type This parameter specifies if the port will emulate a 
MODBUS master device (0), a MODBUS slave 
device without pass-through (1), or a MODBUS 
slave device with unformatted pass-through (2), or a 
MODBUS slave device with formatted pass-through 
and data swapping (3). 
5012 Float Flag This flag specifies if the floating-point data access 
functionality is to be implemented. If the float flag is 
set to 1, MODBUS functions 3, 6, and 16 will 
interpret floating-point values for registers as 
specified by the two following parameters. 
5013 Float Start This parameter defines the first register of floating-
point data. All requests with register values greater 
than or equal to this value will be considered 
floating-point data requests. This parameter is only 
used if the Float Flag is enabled. 
5014 Float Offset This parameter defines the start register for floating-
point data in the internal database. This parameter 
is only used if the Float Flag is enabled. 
5015 Protocol This parameter specifies the MODBUS protocol to 
be used on the port. Valid protocols are: 0 = 
MODBUS RTU and 1 = MODBUS ASCII. 
5016 Baud Rate This is the baud rate to be used on the port. Enter 
the baud rate as a value. For example, to select 
19K baud, enter 19200. Valid entries are 110, 150, 
300, 600, 1200, 2400, 4800, 9600, 19200, 28800, 
38400, 576, and 115. 
5017 Parity This is the parity code to be used for the port. 
Values are None, Odd, Even. 
5018 Data Bits This parameter sets the number of data bits for 
each word used by the protocol. Valid entries for 
this field are 5 through 8. 
5019 Stop Bits This parameter sets the number of stop bits to be 
used with each data value sent. Valid entries are 1 
and 2. 
5020 RTS On This parameter sets the number of milliseconds to 
delay after RTS is asserted before the data will be 
transmitted. Valid values are in the range of 0 to 
65535 milliseconds. 
5021 RTS Off This parameter sets the number of milliseconds to 
delay after the last byte of data is sent before the 
RTS modem signal will be set low. Valid values are 
in the range of 0 to 65535. 
5022 Minimum Response 
Time 
This parameter specifies the minimum number of 
milliseconds to delay before responding to a request 
message. This pre-send delay is applied before the 
RTS on time. This may be required when 
communicating with slow devices. 
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Register Content Description 
5023 Use CTS Line This parameter specifies if the CTS modem control 
line is to be used. If the parameter is set to 0, the 
CTS line will not be monitored. If the parameter is 
set to 1, the CTS line will be monitored and must be 
high before the module will send data. This 
parameter is normally only required when half-
duplex modems are used for communication (2-
wire). 
5024 Slave ID This parameter defines the virtual MODBUS slave 
address for the internal database. All requests 
received by the port with this address are processed 
by the module. Verify that each device has a unique 
address on a network. Valid range for this 
parameter is 1 to 255 (247 on some networks). 
5025 Bit in Offset This parameter specifies the offset address in the 
internal MODBUS database that is to be used with 
network requests for MODBUS Function 2 
commands. For example, if the value is set to 150, 
an address request of 0 will return the value at 
register 150 in the database. 
5026 Word in Offset This parameter specifies the offset address in the 
internal MODBUS database that is to be used with 
network request for MODBUS function 4 
commands. For example, if the value is set to 150, 
an address request of 0 will return the value at 
register 150 in the database. 
5027 Out in Offset This parameter specifies the offset address in the 
internal MODBUS database that is to be used with 
network requests for MODBUS function 1,5, or 15 
commands. For example, if the value is set to 100, 
an address request of 0 will correspond to register 
100 in the database. 
5028 Holding Reg Offset This parameter specifies the offset address in the 
internal MODBUS database that is to be used with 
network requests for MODBUS function 3, 6, or 16 
commands. For example, if a value of 50 is entered, 
a request for address 0 will correspond to the 
register 50 in the database. 
5029 Command Count This parameter specifies the number of commands 
to be processed by the MODBUS master port. 
5030 Minimum Command 
Delay 
This parameter specifies the number of milliseconds 
to wait between issuing each command. This delay 
value is not applied to retries. 
5031 Command Error 
Pointer 
This parameter sets the address in the internal 
MODBUS database where the command error will 
be placed. If the value is set to -1, the data will not 
be transferred to the database. The valid range of 
values for this parameter is -1 to 4999. 
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Register Content Description 
5032 Response Timeout This parameter represents the message response 
timeout period in 1-millisecond increments. This is 
the time that a port configured as a master will wait 
before re-transmitting a command if no response is 
received from the addressed slave. The value is set 
depending upon the communication network used 
and the expected response time of the slowest 
device on the network. 
5033 Retry Count This parameter specifies the number of times a 
command will be retried if it fails. If the master port 
does not receive a response after the last retry, the 
slave devices communication will be suspended on 
the port for Error Delay Counter scans. 
5034 Error Delay Counter This parameter specifies the number of polls to skip 
on the slave before trying to re-establish 
communications. After the slave fails to respond, 
the master will skip commands to be sent to the 
slave the number of times entered in this parameter. 
5035 Spare  
5036 Spare  
5037 Spare  
5038 Spare  
5039 Spare  
 
 
5.6.2 Port 2 Setup 
 
Register Content Description 
5040 Enable This parameter defines if this MODBUS port will be 
used. If the parameter is set to 0, the port is 
disabled. A value of 1 enables the port. 
5041 Type This parameter specifies if the port will emulate a 
MODBUS master device (0), a MODBUS slave 
device without pass-through (1), or a MODBUS 
slave device with unformatted pass-through (2), or a 
MODBUS slave device with formatted pass-through 
and data swapping (3). 
5042 Float Flag This flag specifies if the floating-point data access 
functionality is to be implemented. If the float flag is 
set to 1, MODBUS functions 3, 6, and 16 will 
interpret floating-point values for registers as 
specified by the two following parameters. 
5043 Float Start This parameter defines the first register of floating-
point data. All requests with register values greater 
than or equal to this value will be considered 
floating-point data requests. This parameter is only 
used if the Float Flag is enabled. 
5044 Float Offset This parameter defines the start register for floating-
point data in the internal database. This parameter 
is only used if the Float Flag is enabled. 
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Register Content Description 
5045 Protocol This parameter specifies the MODBUS protocol to 
be used on the port. Valid protocols are: 0 = 
MODBUS RTU and 1 = MODBUS ASCII. 
5046 Baud Rate This is the baud rate to be used on the port. Enter 
the baud rate as a value. For example, to select 
19K baud, enter 19200. Valid entries are 110, 150, 
300, 600, 1200, 2400, 4800, 9600, 19200, 28800, 
384 (for 38400bps), 576 (for 57600bps), and 115 
(for 115,200bps). 
5047 Parity This is the parity code to be used for the port. 
Values are None, Odd, Even. 
5048 Data Bits This parameter sets the number of data bits for 
each word used by the protocol. Valid entries for 
this field are 5 through 8. 
5049 Stop Bits This parameter sets the number of stop bits to be 
used with each data value sent. Valid entries are 1 
and 2. 
5050 RTS On This parameter sets the number of milliseconds to 
delay after RTS is asserted before the data will be 
transmitted. Valid values are in the range of 0 to 
65535 milliseconds. 
5051 RTS Off This parameter sets the number of milliseconds to 
delay after the last byte of data is sent before the 
RTS modem signal will be set low. Valid values are 
in the range of 0 to 65535. 
5052 Minimum Response 
Time 
This parameter specifies the minimum number of 
milliseconds to delay before responding to a request 
message. This pre-send delay is applied before the 
RTS on time. This may be required when 
communicating with slow devices. 
5053 Use CTS Line This parameter specifies if the CTS modem control 
line is to be used. If the parameter is set to 0, the 
CTS line will not be monitored. If the parameter is 
set to 1, the CTS line will be monitored and must be 
high before the module will send data. This 
parameter is normally only required when half-
duplex modems are used for communication (2-
wire). 
5054 Slave ID This parameter defines the virtual MODBUS slave 
address for the internal database. All requests 
received by the port with this address are processed 
by the module. Verify that each device has a unique 
address on a network. Valid range for this 
parameter is 1 to 255 (247 on some networks). 
5055 Bit in Offset This parameter specifies the offset address in the 
internal MODBUS database that is to be used with 
network requests for MODBUS Function 2 
commands. For example, if the value is set to 150, 
an address request of 0 will return the value at 
register 150 in the database. 
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Register Content Description 
5056 Word in Offset This parameter specifies the offset address in the 
internal MODBUS database that is to be used with 
network request for MODBUS function 4 
commands. For example, if the value is set to 150, 
an address request of 0 will return the value at 
register 150 in the database. 
5057 Out in Offset This parameter specifies the offset address in the 
internal MODBUS database that is to be used with 
network requests for MODBUS function 1,5, or 15 
commands. For example, if the value is set to 100, 
an address request of 0 will correspond to register 
100 in the database. 
5058 Holding Reg Offset This parameter specifies the offset address in the 
internal MODBUS database that is to be used with 
network requests for MODBUS function 3, 6, or 16 
commands. For example, if a value of 50 is entered, 
a request for address 0 will correspond to the 
register 50 in the database. 
5059 Command Count This parameter specifies the number of commands 
to be processed by the MODBUS master port. 
5060 Minimum Command 
Delay 
This parameter specifies the number of milliseconds 
to wait between issuing each command. This delay 
value is not applied to retries. 
5061 Command Error 
Pointer 
This parameter sets the address in the internal 
MODBUS database where the command error will 
be placed. If the value is set to -1, the data will not 
be transferred to the database. The valid range of 
values for this parameter is -1 to 4999. 
5062 Response Timeout This parameter represents the message response 
timeout period in 1-millisecond increments. This is 
the time that a port configured as a master will wait 
before re-transmitting a command if no response is 
received from the addressed slave. The value is set 
depending upon the communication network used 
and the expected response time of the slowest 
device on the network. 
5063 Retry Count This parameter specifies the number of times a 
command will be retried if it fails. If the master port 
does not receive a response after the last retry, the 
slave devices communication will be suspended on 
the port for Error Delay Counter scans. 
5064 Error Delay Counter This parameter specifies the number of polls to skip 
on the slave before trying to re-establish 
communications. After the slave fails to respond, 
the master will skip commands to be sent to the 
slave the number of times entered in this parameter. 
5065 Spare  
5066 Spare  
5067 Spare  
5068 Spare  
5069 Spare  
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5.6.3 Port 1 Commands 
 
Register Content Description 
5070 - 5777 Command #1 This set of registers contains the parameters for the 
first command in the master command list. The 
structure of this data area is as described in the 
data object section of the documentation. 
5078 - 5085 Command #2 Command #2 data set 
- - - 
5852 - 5859 Command #100 Command #100 data set 
 
 
5.6.4 Port 2 Commands 
 
Register Content Description 
5870 - 5877 Command #1 This set of registers contains the parameters for the 
first command in the master command list. The 
structure of this data area is as described in the 
data object section of the documentation. 
5878 - 5885 Command #2 Command #2 data set 
- - - 
6662 - 6669 Command #100 Command #100 data set 
 
 
5.6.5 Misc. Status 
 
Register Content Description 
6670 Program Scan Count This value is incremented each time a complete 
program cycle occurs in the module. 
6671 - 6672 Product Code These two registers contain the product code of 
"MCM". 
6673 - 6674 Product Version These two registers contain the product version for 
the current running software. 
6675 - 6676 Operating System These two registers contain the month and year 
values for the program operating system. 
6677 - 6678 Run Number These two registers contain the run number value 
for the currently running software. 
6679 Port 1 Command List 
Requests 
This field contains the number of requests made 
from this port to slave devices on the network. 
6680 Port 1 Command List 
Response 
This field contains the number of slave response 
messages received on the port. 
6681 Port 1 Command List 
Errors 
This field contains the number of command errors 
processed on the port. These errors could be due to 
a bad response or command. 
6682 Port 1 Requests This field contains the total number of messages 
sent out of the port. 
6683 Port 1 Responses This field contains the total number of messages 
received on the port. 
6684 Port 1 Errors Sent This field contains the total number of message 
errors sent out of the port. 
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Register Content Description 
6685 Port 1 Errors 
Received 
This field contains the total number of message 
errors received on the port. 
6686 Port 2 Command List 
Requests 
This field contains the number of requests made 
from this port to slave devices on the network. 
6687 Port 2 Command List 
Response 
This field contains the number of slave response 
messages received on the port. 
6688 Port 2 Command List 
Errors 
This field contains the number of command errors 
processed on the port. These errors could be due to 
a bad response or command. 
6689 Port 2 Requests This field contains the total number of messages 
sent out the port. 
6690 Port 2 Responses This field contains the total number of messages 
received on the port. 
6691 Port 2 Errors Sent This field contains the total number of message 
errors sent out the port. 
6692 Port 2 Errors 
Received 
This field contains the total number of message 
errors received on the port. 
6693 Read Block Count This field contains the total number of read blocks 
transferred from the module to the processor. 
6694 Write Block Count This field contains the total number of write blocks 
transferred from the module to the processor. 
6695 Parse Block Count This field contains the total number of blocks 
successfully parsed that were received from the 
processor. 
6696 Command Event 
Block Count 
This field contains the total number of command 
event blocks received from the processor. 
6697 Command Block 
Count 
This field contains the total number of command 
blocks received from the processor. 
6698 Error Block Count This field contains the total number of block errors 
recognized by the module. 
6699 Port 1 Current Error For a slave port, this field contains the value of the 
current error code returned. For a master port, this 
field contains the index of the currently executing 
command. 
6700 Port 1 Last Error For a slave port, this field contains the value of the 
last error code returned. For a master port, this field 
contains the index of the command with the error. 
6701 Port 2 Current Error For a slave port, this field contains the value of the 
current error code returned. For a master port, this 
field contains the index of the currently executing 
command. 
6702 Port 2 Last Error For a slave port, this field contains the value of the 
last error code returned. For a master port, this field 
contains the index of the command with an error. 
6703 Spare  
- - - 
6749 Spare  
6750 Port 1 Use Guard 
Band 
Use packet gap timeout for messages (Yes or No). 
Use only in multi-drop applications. 
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Register Content Description 
6751 Port 1 Guard Band 
Time 
A value of 0 uses the default baud rate or you can 
set a timeout value in milliseconds. 
6752 Port 1 Fcn 99 Offset Internal DB offset to Function 99 counter. 
6753 Spare  
-   
6759 Spare  
6760 Port 2 Use Guard 
Band 
Use packet gap timeout for messages (Yes or No). 
Use only in multi-drop applications. 
6761 Port 2 Guard Band 
Time 
A value of 0 uses the default baud rate or you can 
set a timeout value in milliseconds. 
6762 Port 2 Fcn 99 Offset Internal DB offset to Function 99 counter. 
6763 Spare  
- - - 
6799 Spare  
 
 
5.6.6 Command Control 
 
Register Content Description 
6800 Command Code Enter one of the valid control command codes in this 
register to control the module (9997, 9998, or 9999). 
6801 Command Data Not Used 
- - - 
6999 Command Data Not Used 
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6 ProSoft Technology, Inc., Support, Service & 
Warranty 
In This Chapter 
 How to Contact Us: Sales and Support................................ 114 
 Return Material Authorization (RMA) Policies and Conditions115 
 Procedures for Return of Units Under Warranty................... 115 
 Procedures for Return of Units Out of Warranty................... 116 
 LIMITED WARRANTY ......................................................... 117 
Be sure and read the full Warranty that can be found on our web site at 
www.prosoft-technology.com for details and other terms and conditions. The 
content in this summary is subject to change without notice. The content is 
current at date of publication. 
ProSoft Technology, Inc. strives to provide meaningful support to its customers. 
Should any questions or problems arise, please feel free to contact us at: 
Internet Web Site: http://www.prosoft-technology.com/support 
E-mail address: support@prosoft-technology.com 
Those of us at ProSoft Technology, Inc. want to provide the best and quickest 
support possible, so before calling please have the following information 
available. You may wish to fax this information to us prior to calling. 
1 Product Version Number 
2 System architecture 
3 Network details 
In the case of hardware, we will also need the following information: 
1 Module configuration and contents of file 
2 Module Operation 
3 Configuration/Debug status information 
4 LED patterns 
5 Information about the processor and user data files as viewed through the 
development software and LED patterns on the processor 
6 Details about the networked devices interfaced, if any 
For technical support calls within the United States, an after-hours answering 
system allows pager access to one of our qualified technical and/or application 
support engineers at any time to answer your questions. 
 
MVI69-MCM ♦ CompactLogix Platform ProSoft Technology, Inc., Support, Service & Warranty 
Modbus Communication Module  
 
Page 114 of 125  ProSoft Technology, Inc. 
September 6, 2007 
 
6.1 How to Contact Us: Sales and Support 
All ProSoft Technology Products are backed with full technical support. Contact 
our worldwide Technical Support team and Customer Service representatives 
directly by phone or email: 
USA / Latin America (excluding Brasil) (Office in California) 
+1(661) 716-5100 
+1(661) 716-5101 (Fax) 
1675 Chester Avenue, 4th Floor 
Bakersfield, California 93301 
U.S.A. 
+1.661.716.5100, support@prosoft-technology.com 
Languages spoken include: English, Spanish 
Asia Pacific (office in Malaysia) 
+603.7724.2080 
+603.7724.2090 (Fax) 
C210, Damansara Intan, 
1 Jalan SS20/27, 47400 Petaling Jaya 
Selangor, Malaysia 
 +603.7724.2080, asiapc@prosoft-technology.com 
Languages spoken include: Chinese, Japanese, English 
China Pacific (office in China) 
+86.21.64518356 x 8011 
+86.21.64756957 (Fax) 
4/F, No. 16 Hongcao Road 
Shanghai, China 200233 
China 
+86.21.64518356 x 8011, zhang@prosoft-technology.com 
Languages spoken include: Chinese, English 
Europe / Middle East / Africa (office in Toulouse, France) 
+33 (0) 5.34.36.87.20 
+33 (0) 5.61.78.40.52 (Fax) 
Zone d'activité de Font Grasse 
17, rue des Briquetiers 
F-31700 Blagnac 
France 
+33 (0) 5.34.36.87.20. support. EMEA@prosoft-technology.com 
Languages spoken include: French, English 
Brasil (office in Sao Paulo) 
+55-11-5084-5178 
+55-11-5083-3776 (Fax) 
Rua Vergueiro, 2949 - sala 182 - Edifício Vergueiro Work Center 
Vila Mariana - São Paulo 
Cep: 04101-300 – Brasil 
+55-11-5084-5178, eduardo@prosoft-technology.com 
Languages spoken include: Portuguese, English 
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6.2 Return Material Authorization (RMA) Policies and Conditions 
The following RMA Policies and Conditions apply to any returned product. These 
RMA Policies are subject to change by ProSoft without notice. For warranty 
information, see Section C below entitled "Limited Warranty". In the event of any 
inconsistency between the RMA Policies and the Warranty, the Warranty shall 
govern. 
6.2.1 All Product Returns 
1 In order to return a Product for repair, exchange or otherwise, the Customer 
must obtain a Returned Material Authorization (RMA) number from ProSoft 
and comply with ProSoft shipping instructions. 
2 In the event that the Customer experiences a problem with the Product for 
any reason, Customer should contact ProSoft Technical Support at one of the 
telephone numbers listed above in Section A. A Technical Support Engineer 
will request several tests in an attempt to isolate the problem. If after these 
tests are completed, the Product is found to be the source of the problem, 
ProSoft will issue an RMA. 
3 All returned Products must be shipped freight prepaid, in the original shipping 
container or equivalent, to the location specified by ProSoft, and be 
accompanied by proof of purchase. The RMA number is to be prominently 
marked on the outside of the shipping box. Customer agrees to insure the 
Product or assume the risk of loss or damage in transit. Products shipped to 
ProSoft without an RMA number will be returned to the Customer, freight 
collect. Contact ProSoft Technical Support for further information. 
4 Out of warranty returns are not allowed on RadioLinx accessories such as 
antennas, cables, and brackets. 
The following policy applies for Non-Warranty Credit Returns: 
A 10% Restocking Fee if Factory Seal is not broken 
B 20% Restocking Fee if Factory Seal is broken 
ProSoft retains the right, in its absolute and sole discretion, to reject any non-
warranty returns for credit if the return is not requested within three (3) months 
after shipment of the Product to Customer, if the Customer fails to comply with 
ProSoft's shipping instructions, or if the Customer fails to return the Product to 
ProSoft within six (6) months after Product was originally shipped. 
6.3 Procedures for Return of Units Under Warranty 
1 A Technical Support Engineer must pre-approve all product returns. 
2 Module is repaired or replaced after a Return Material Authorization Number 
is entered and a replacement order is generated. 
3 Credit for the warranted item is issued within 10 business days after receipt of 
product and evaluation of the defect has been performed by ProSoft. The 
credit will only be issued provided the product is returned with a valid Return 
Material Authorization Number and in accordance with ProSoft's shipping 
instructions. 
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a) If no defect is found, a credit is issued. 
b) If a defect is found and is determined to be customer generated or if the 
defect is otherwise not covered by ProSoft's Warranty, or if the module is 
not repairable, a credit is not issued and payment of the replacement 
module is due. 
 
6.4 Procedures for Return of Units Out of Warranty 
1 Customer sends unit in for evaluation. 
2 If no defect is found, Customer will be charged the equivalent of US $100 
plus shipping, duties and taxes that may apply. A new Purchase Order will be 
required for this evaluation fee. 
If the unit is repaired the charge to the Customer will be 30%* of the list price 
plus any shipping, duties and taxes that may apply. A new Purchase Order 
will be required for a product repair. 
3 For an immediate exchange, a new module may be purchased and sent to 
Customer while repair work is being performed. Credit for purchase of the 
new module will be issued when the new module is returned in accordance 
with ProSoft's shipping instructions and subject to ProSoft's policy on non-
warranty returns. This is in addition to charges for repair of the old module 
and any associated charges to Customer. 
4 If, upon contacting ProSoft Customer Service, the Customer is informed that 
unit is believed to be unrepairable, the Customer may choose to send unit in 
for evaluation to determine if the repair can be made. Customer will pay 
shipping, duties and taxes that may apply. If unit cannot be repaired, the 
Customer may purchase a new unit. 
 







 1560 can be repaired, if defect is the power supply 




* 30% of list price is an estimated repair cost only. The actual cost of 
repairs will be determined when the module is received by ProSoft and 
evaluated for needed repairs. 
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6.4.2 Purchasing Warranty Extension 
As detailed below in ProSoft's Warranty, the standard Warranty Period is one 
year (or in the case of RadioLinx modules, three years) from the date of delivery. 
The Warranty Period may be extended for an additional charge, as follows: 
 Additional 1 year = 10% of list price 
 Additional 2 years = 20% of list price 
 Additional 3 years = 30% of list price 
 
6.5 LIMITED WARRANTY 
This Limited Warranty ("Warranty") governs all sales of hardware, software and 
other products (collectively, "Product") manufactured and/or offered for sale by 
ProSoft, and all related services provided by ProSoft, including maintenance, 
repair, warranty exchange, and service programs (collectively, "Services"). By 
purchasing or using the Product or Services, the individual or entity purchasing or 
using the Product or Services ("Customer") agrees to all of the terms and 
provisions (collectively, the "Terms") of this Limited Warranty. All sales of 
software or other intellectual property are, in addition, subject to any license 
agreement accompanying such software or other intellectual property. 
6.5.1 What Is Covered By This Warranty 
A Warranty On New Products: ProSoft warrants, to the original purchaser 
only, that the Product that is the subject of the sale will (1) conform to and 
perform in accordance with published specifications prepared, approved, 
and issued by ProSoft, and (2) will be free from defects in material or 
workmanship; provided these warranties only cover Product that is sold as 
new. This Warranty expires one year (or in the case of RadioLinx 
modules, three years) from the date of shipment (the "Warranty Period"). 
If the Customer discovers within the Warranty Period a failure of the 
Product to conform to specifications, or a defect in material or 
workmanship of the Product, the Customer must promptly notify ProSoft 
by fax, email or telephone. In no event may that notification be received by 
ProSoft later than 15 months (or in the case of RadioLinx modules, 39 
months) from the date of delivery. Within a reasonable time after 
notification, ProSoft will correct any failure of the Product to conform to 
specifications or any defect in material or workmanship of the Product, 
with either new or used replacement parts. Such repair, including both 
parts and labor, will be performed at ProSoft's expense. All warranty 
service will be performed at service centers designated by ProSoft. If 
ProSoft is unable to repair the Product to conform to this Warranty after a 
reasonable number of attempts, ProSoft will provide, at its option, one of 
the following: a replacement product, a full refund of the purchase price or 
a credit in the amount of the purchase price. All replaced product and 
parts become the property of ProSoft. These remedies are the Customer's 
only remedies for breach of warranty. 
B Warranty On Services: Material and labor used by ProSoft to repair a 
verified malfunction or defect are warranted on the terms specified above 
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for new Product, provided said warranty will be for the period remaining on 
the original new equipment warranty or, if the original warranty is no 
longer in effect, for a period of 90 days from the date of repair. 
C The Warranty Period for RadioLinx accessories (such as antennas, 
cables, brackets, etc.) are the same as for RadioLinx modules, that is, 
three years from the date of shipment. 
6.5.2 What Is Not Covered By This Warranty 
A ProSoft makes no representation or warranty, expressed or implied, that 
the operation of software purchased from ProSoft will be uninterrupted or 
error free or that the functions contained in the software will meet or 
satisfy the purchaser's intended use or requirements; the Customer 
assumes complete responsibility for decisions made or actions taken 
based on information obtained using ProSoft software. 
B With the exception of RadioLinx accessories referenced in paragraph 1(c) 
this Warranty does not cover any product, components, or parts not 
manufactured by ProSoft. 
C This Warranty also does not cover the failure of the Product to perform 
specified functions, or any other non-conformance, defects, losses or 
damages caused by or attributable to any of the following: (i) shipping; (ii) 
improper installation or other failure of Customer to adhere to ProSoft's 
specifications or instructions; (iii) unauthorized repair or maintenance; (iv) 
attachments, equipment, options, parts, software, or user-created 
programming (including, but not limited to, programs developed with any 
IEC 61131-3 programming languages, or "C") not furnished by ProSoft; (v) 
use of the Product for purposes other than those for which it was 
designed; (vi) any other abuse, misapplication, neglect or misuse by the 
Customer; (vii) accident, improper testing or causes external to the 
Product such as, but not limited to, exposure to extremes of temperature 
or humidity, power failure or power surges outside of the limits indicated 
on the product specifications; or (viii) disasters such as fire, flood, 
earthquake, wind or lightning. 
D The information in this Agreement is subject to change without notice. 
ProSoft shall not be liable for technical or editorial errors or omissions 
made herein; nor for incidental or consequential damages resulting from 
the furnishing, performance or use of this material. The user guides 
included with your original product purchased by you from ProSoft, 
contains information protected by copyright. No part of the guide may be 
duplicated or reproduced in any form without prior written consent from 
ProSoft. 
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6.5.3 DISCLAIMER REGARDING HIGH RISK ACTIVITIES 
PRODUCT MANUFACTURED OR SUPPLIED BY PROSOFT IS NOT FAULT 
TOLERANT AND IS NOT DESIGNED, MANUFACTURED OR INTENDED FOR 
USE IN HAZARDOUS ENVIRONMENTS REQUIRING FAIL-SAFE 
PERFORMANCE (INCLUDING, WITHOUT LIMITATION, THE OPERATION OF 
NUCLEAR FACILITIES, AIRCRAFT NAVIGATION OF COMMUNICATION 
SYSTEMS, AIR TRAFFIC CONTROL, DIRECT LIFE SUPPORT MACHINES 
OR WEAPONS SYSTEMS), IN WHICH THE FAILURE OF THE PRODUCT 
COULD LEAD DIRECTLY OR INDIRECTLY TO DEATH, PERSONAL INJURY, 
OR SEVERE PHYSICAL OR ENVIRONMENTAL DAMAGE (COLLECTIVELY, 
"HIGH RISK ACTIVITIES"). PROSOFT SPECIFICALLY DISCLAIMS ANY 
EXPRESS OR IMPLIED WARRANTY OF FITNESS FOR HIGH RISK 
ACTIVITIES. 
6.5.4 DISCLAIMER OF ALL OTHER WARRANTIES 
THE WARRANTIES SET FORTH IN PARAGRAPH 1 ABOVE ARE IN LIEU OF 
ALL OTHER WARRANTIES, EXPRESS OR IMPLIED, INCLUDING BUT NOT 
LIMITED TO THE IMPLIED WARRANTIES OF MERCHANTABILITY AND 
FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE. 
6.5.5 LIMITATION OF REMEDIES** 
IN NO EVENT WILL PROSOFT (OR ITS DEALER) BE LIABLE FOR ANY 
SPECIAL, INCIDENTAL, OR CONSEQUENTIAL DAMAGES BASED ON 
BREACH OF WARRANTY, BREACH OF CONTRACT, NEGLIGENCE, STRICT 
TORT, OR ANY OTHER LEGAL THEORY. DAMAGES THAT PROSOFT AND 
ITS DEALER WILL NOT BE RESPONSIBLE FOR INCLUDE, BUT ARE NOT 
LIMITED TO: LOSS OF PROFITS; LOSS OF SAVINGS OR REVENUE; LOSS 
OF USE OF THE PRODUCT OR ANY ASSOCIATED EQUIPMENT; LOSS OF 
DATA; COST OF CAPITAL; COST OF ANY SUBSTITUTE EQUIPMENT, 
FACILITIES, OR SERVICES; DOWNTIME; THE CLAIMS OF THIRD PARTIES, 
INCLUDING CUSTOMERS OF THE PURCHASER; AND INJURY TO 
PROPERTY. 
** Some areas do not allow time limitations on an implied warranty, or allow the exclusion or 
limitation of incidental or consequential damages. In such areas the above limitations may not 
apply. This Warranty gives you specific legal rights, and you may also have other rights which vary 
from place to place. 
6.5.6 Time Limit for Bringing Suit 
Any action for breach of warranty must be commenced within 15 months (or in 
the case of RadioLinx modules, 39 months) following shipment of the Product. 
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6.5.7 No Other Warranties 
Unless modified in writing and signed by both parties, this Warranty is 
understood to be the complete and exclusive agreement between the parties, 
suspending all oral or written prior agreements and all other communications 
between the parties relating to the subject matter of this Warranty, including 
statements made by salesperson. No employee of ProSoft or any other party is 
authorized to make any warranty in addition to those made in this Warranty. The 
Customer is warned, therefore, to check this Warranty carefully to see that it 
correctly reflects those terms that are important to the Customer. 
6.5.8 Intellectual Property 
A Any documentation included with Product purchased from ProSoft is 
protected by copyright and may not be photocopied or reproduced in any 
form without prior written consent from ProSoft. 
B ProSoft's technical specifications and documentation that are included 
with the Product are subject to editing and modification without notice. 
C Transfer of title shall not operate to convey to Customer any right to make, 
or have made, any Product supplied by ProSoft. 
D Customer is granted no right or license to use any software or other 
intellectual property in any manner or for any purpose not expressly 
permitted by any license agreement accompanying such software or other 
intellectual property. 
E Customer agrees that it shall not, and shall not authorize others to, copy 
software provided by ProSoft (except as expressly permitted in any 
license agreement accompanying such software); transfer software to a 
third party separately from the Product; modify, alter, translate, decode, 
decompile, disassemble, reverse-engineer or otherwise attempt to derive 
the source code of the software or create derivative works based on the 
software; export the software or underlying technology in contravention of 
applicable US and international export laws and regulations; or use the 
software other than as authorized in connection with use of Product. 
6.5.9 Additional Restrictions Relating To Software And Other 
Intellectual Property 
In addition to complying with the Terms of this Warranty, Customers purchasing 
software or other intellectual property shall comply with any license agreement 
accompanying such software or other intellectual property. Failure to do so may 
void this Warranty with respect to such software and/or other intellectual 
property. 
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6.5.10 Allocation of risks 
This Warranty allocates the risk of product failure between ProSoft and the 
Customer. This allocation is recognized by both parties and is reflected in the 
price of the goods. The Customer acknowledges that it has read this Warranty, 
understands it, and is bound by its Terms. 
6.5.11 Controlling Law and Severability 
This Warranty shall be governed by and construed in accordance with the laws of 
the United States and the domestic laws of the State of California, without 
reference to its conflicts of law provisions. If for any reason a court of competent 
jurisdiction finds any provisions of this Warranty, or a portion thereof, to be 
unenforceable, that provision shall be enforced to the maximum extent 
permissible and the remainder of this Warranty shall remain in full force and 
effect. Any cause of action with respect to the Product or Services must be 
instituted in a court of competent jurisdiction in the State of California. 
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Examine the shipping container for obvious damage prior to installing this product; notify 
the carrier of any damage that you believe occurred during shipment or delivery. Inspect 
the contents of this package for any signs of damage and ensure that the items listed 
below are included.
Remove the items from the shipping container. Be sure to keep the shipping container 
should you need to re-ship the unit at a later date.
In the event there are items missing or damaged, contact the party from whom you 
purchased the product. If the unit needs to be returned, please use the original shipping 
container, if possible.




Canada   L6E 1B3
• Telephone: 905-294-6222 or 1-800-547-8629 (North America),
+34 94 485 88 00 (Europe)
Fax: 905-201-2098 (North America),
+34 94 485 88 45 (Europe)
• E-mail: multilin.tech@ge.com
• Website: http://www.GEmultilin.com
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Document conventions
DESCRIPTION The following conventions are used throughout this document:
• Numbered lists provide sequential steps.
• Bulleted lists provide information, not procedural steps.
• The term ‘user’ refers to the person or persons responsible for installing the D485 
Modbus to DeviceNet Converter in a network.
• Hexadecimal values are written in the format 0xNNNN, where NNNN is the 
hexadecimal value.
• Decimal values are represented as NNNN, where NNNN is the decimal value.
• As in all communication systems, the terms “input” and “output” can be ambiguous, 
since their meaning depends on which end of the link is being referenced. The 
convention in this document is that “input” and “output” are always being referenced 
to the master/scanner end of the link (see illustration below).
• The term “sub-network” is interchangeably used for “Modbus network”.
Figure 1-1: Input and output definition
GLOSSARY The following terminology is used in the D485 manual:
• Broadcaster: A protocol specific node in the sub-network scan that holds transactions 
destined for all nodes.
• Command: A protocol specific transaction.
• Fieldbus: The network to which the converter is connected (DeviceNet for D485).
• Frame: A higher level series of bytes forming a complete telegram on the sub-network 
(Modbus).
• Monitor: A tool for debugging the D485 and network connections.
• Node: A device in the scan list that defines the communication with a slave (GE relay) 
on the Modbus sub-network.
• Scan list: List of configured slaves with transactions on the sub-network.
• Sub-network: Modbus network that logically is located on a subsidiary level with 
respect to the fieldbus and to which the D485 acts as a gateway.
• Transaction: A generic building block that is used in the sub-network scan list and 
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About the D485 Modbus to DeviceNet Converter
APPLICATION The D485 Modbus to DeviceNet Converter (or D485) acts as a gateway between the 
Modbus protocol and a DeviceNet network. Integration of industrial devices is enabled 
without loss of functionality, control, and reliability, both when retrofitting to existing 
equipment as well as when setting up new installations.
Figure 1-2: Typical applications
Features
GENERAL FEATURES • DIN-rail mountable
• Save/load configuration in flash
• CE, UL, and cUL marked
MODBUS NETWORK • RS232/RS422/RS485 communications
• Multi-drop or single-node configurations possible
• Modbus RTU Master mode
• Supports up to 50 commands
• Configuration via EnerVista P485/D485 Setup software
DEVICENET INTERFACE
FEATURES
• Complete DeviceNet adapter functionality (profile no. 12 group 2 only server)
• Group two only server
• MAC ID and baud rate configuration via on-board switches
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Ordering




Plastic housing with snap-on connection to DIN-rail, protection class IP20
DIMENSIONS
L x W x H: 120 mm × 75 mm × 27 mm






Power: 24 V ±10% (for use in class 2 circuits)
POWER CONSUMPTION
Maximum power consumption: 280 mA on 24 V
Typically power consumption: approximately 100 mA
COMMUNICATIONS BAUD RATES
Baud rate (DeviceNet) 125, 250, and 500 kbps
Baud rate (Modbus) 1200, 2400, 4800, 9600, 19200, 38400, and 57600 bps
I/O DATA
I/O input size: 512 bytes
I/O output size: 512 bytes
FEATURES AND INTERFACE
Supported features: bit strobe, polling, cyclic and COS I/O messaging, explicit messaging
Modbus interface: RS232, RS422, RS485
DeviceNet interface: 5-pin linear DeviceNet plug (Phoenix type)
ENVIRONMENTAL RELATIVE HUMIDITY
The product is designed for a relative humidity of 0 to 95% non-condensing
TEMPERATURE
Operating: 0 to 55°C
Non Operating: –5 to 85°C
EMC COMPLIANCE CE-MARK
Certified according to European standards unless otherwise is stated
Emission: according to EN 50081-2:1993
Immunity: according to EN 61000-6-2:1999
UL/C-UL COMPLIANCE
This unit is an open type listed by the Underwriters Laboratories.
The certification has been documented by UL in file E214107.
Table 1–1: D485 order codes
D485 – *
Base unit D485 | D485 Modbus to DeviceNet Converter
C With configuration cable
X No configuration cable
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PROCEDURE 1. Snap the D485 on to the DIN-rail (see DIN-rail mounting on page 2–5).
2. Connect the DeviceNet cable (see DeviceNet connector on page 2–2).
3. Connect the serial Modbus network cable (see Modbus connector on page 2–4 for 
details).
4. Connect a PC using the configuration cable (see Configuration cable on page 2–3).
5. Connect the power cable and apply power to the unit (see Power connector on page 
2–4 for details).
6. Start the EnerVista P485/D485 Setup software.
7. Normally, the EnerVista P485/D485 Setup detects the correct serial port. If this does 
not occur, select the correct port through the Port menu item.
8. Configure the D485 using EnerVista P485/D485 Setup and download the configuration 
to the unit.
9. Configure and power-up the Modbus network device for communication.
Electrical installation
OVERVIEW The location of the various electrical connectors is shown below.
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Figure 2-1: D485 electrical connections
DEVICENET CONNECTOR The DeviceNet connector is indicated as A in the figure above. This connector is used to 
connect the D485 to the DeviceNet network.
The pin assignments for the DeviceNet connector are shown below.






Table 2–1: DeviceNet connector pin assignments
Pin Signal Description
1 V– DeviceNet bus power, negative supply voltage
2 CAN L CAN L bus line
3 Shield Cable shield
4 CAN H CAN H bus line
5 V+ DeviceNet bus power, positive supply voltage
1 5
INSTALLATION
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CONFIGURATION CABLE The PC connector is indicated as B in Figure 2-1: D485 electrical connections on page 2–2. 
This connector is used to connect the D485 to a PC using the configuration cable for 
configuration and monitoring purposes.
A configuration cable can be purchased from GE Multilin. The wiring for the configuration 
cable is shown below.
Figure 2-3: Configuration cable
The pinout for the modular 4/4 RJ11 connector (connects to the D485) is shown below.
Figure 2-4: Configuration cable (D485 end)
The pinout for the DSUB 9-pin serial plug (connects to the PC) is shown below.




3 RS232 Rx, data input to D485
4 RS232 Tx, data output from D485
Table 2–3: Configuration cable pin assignments (PC end)
Pin Description
1 Not connected
2 RS232 Rx, data input to PC
3 RS232 Tx, data output from PC
4 Not connected
5 Ground
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Figure 2-5: Configuration cable (PC end)
MODBUS CONNECTOR The Modbus connector is indicated as C in Figure 2-1: D485 electrical connections on page 
2–2. This connector is used to connect the D485 to the serial network. Based on the 
configuration selected in the EnerVista P485/D485 Setup software, the corresponding 
signals are activated.
Figure 2-6: Modbus connector
POWER CONNECTOR The power connector is indicated as D in Figure 2-1: D485 electrical connections on page 
2–2. Use this connector to apply power to the D485.
Pin 1: +24 V DC;
Pin 2: ground
Use 60/75 or 75°C copper (CU) wire only. The terminal tightening torque must be between 
5 to 7 lbs-in (0.5 to 0.8 nm).




Table 2–4: Modbus connector pin assignments
Pin Description RS232 RS422 RS485





6 RS422 Rx +
7 RS422 Rx –
8 RS485 + / RS422 Tx+
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Mechanical installation
DIN-RAIL MOUNTING The DIN-rail connector is internally connected to the D485.
Figure 2-8: Mounting the D485 to the DIN-rail
To snap the D485 on, first press the D485 downwards (1) to compress the spring on the 
DIN-rail connector, then push the D485 against the DIN-rail as to make it snap on (2)
To snap the D485 off, push the D485 downwards (1) and pull it out from the DIN-rail (2), as 
to make it snap off from the DIN-rail.
Indicators and switches
STATUS INDICATORS The status indicators for the D485 Modbus to DeviceNet Converter are indicated below.














The configuration switches are used to set the DeviceNet MAC ID and baud rate settings. 
Normally, these switches are covered by a plastic hatch. Note that the node address can 
not be changed during runtime, i.e. the D485 requires a reset for any changes to have 
effect. Recycle the power supply to reset the module.
Figure 2-10: D485 configuration switches
Table 2–5: D485 status indicators
Number Description State Status
1 Network status Off Not powered / not online
Green Link OK, online, connected
Green flashing Online, not connected
Red Critical link failure
Red flashing Connection timeout
2 Module status Off No power to device
Green Device operational
Green flashing Data size larger than configured
Red Unrecoverable fault
Red flashing Minor fault
3 Not used - -




Green, flashing Initializing and not running
Green Running
Red Stopped or subnet error, or timeout
6 Device status Off Power off
Red/green 
alternating
Invalid or missing configuration
Green Initializing
Green flashing Running
Red flashing If the device status LED is flashing in a 
sequence starting with one or more red 
flashes, note the sequence pattern and 
contact GE Multilin
* This LED turns green when all transactions have been active at least once. This includes any 
transactions using “change of state” or “change of state on trigger”. If a timeout occurs on a 
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The DeviceNet MAC ID and baud rate switches are set according to the following tables.
When removing the hatch, avoid touching the circuit boards and components. Exercise 




Each device on a DeviceNet network is associated with a ESD file, which contains all 
necessary information about the device. This file is used by the DeviceNet configuration 
tool during configuration of the network. The file is available for download at the GE Multilin 
website at http://www.GEmultilin.com (the ESD file is named ‘D485.ESD’).
It is necessary to import the ESD file in the DeviceNet configuration tool in order to 
incorporate the D485 as a slave in the DeviceNet network. The properties for the D485 
must then be configured from the DeviceNet configuration tool. This includes setting up 
the node address, input/output data areas and DeviceNet baud rate.
• Node address: The node address in the DeviceNet configuration tool should be set to 
match the one selected using the on board configuration switches of the D485 (see 
Configuration switches on page 2–6).
• Setting up input/output data areas: To establish the connection with the master, the 
D485 mus be configured for correct I/O sizes.




If the D485 is the last node on a DeviceNet network, it is necessary to use a DeviceNet 
network termination resistor of 120 ohms between the CAN L and CAN H terminals.
LINKS Additional information about the DeviceNet fieldbus system can be found at http://
www.odva.org.
Table 2–6: Baud rate settings
Baud rate Switch 1 Switch 2
125 kbps OFF OFF
250 kbps OFF ON
500 kbps ON OFF
Reserved ON ON
Table 2–7: MAC ID settings
MAC ID Switch 3 Switch 4 Switch 5 Switch 6 Switch 7 Switch 8
0 OFF OFF OFF OFF OFF OFF
1 OFF OFF OFF OFF OFF ON
2 OFF OFF OFF OFF ON OFF
3 OFF OFF OFF OFF ON ON
↓ ↓ ↓ ↓ ↓ ↓ ↓
63 ON ON ON ON ON ON
NOTE
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Troubleshooting
DESCRIPTION Problem during configuration upload/download. The Config Line LED turns red.
• Serial communication failed – try again.
The serial port seems to be available, but it is not possible to connect to the D485.
• The serial port may be in use by another application. Exit EnerVista P485/D485 Setup 
and close all other applications including the ones in the system tray and try again.
• Select another serial port and try again.
Poor performance.
• Right click ‘Modbus Network’ in the Navigation window and select ‘Modbus Network 
Status’ to see status/diagnostic information about the sub network. If the D485 
reports very many retransmissions, check your cabling and/or try a lower baud rate 
setting for the sub network (if possible).
• Is the Modbus Network Monitor in EnerVista P485/D485 Setup active? The Modbus 
network monitor has a negative influence on the overall performance of the D485, 
and should only be used when necessary.
• Is the Node Monitor in EnerVista P485/D485 Setup active? The node monitor has a 
negative influence on the overall performance of the D485, and should only be used 
when necessary.
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Chapter 3: Data Exchange
Data Exchange
Overview
DESCRIPTION Data from the fieldbus (DeviceNet) and the sub network (Modbus) is stored in an internal 
memory buffer. This is a easy method for data exchange where the fieldbus control 
system simply reads and writes data to pre-defined memory locations, and the serial sub 
network also use the same internal memory buffer to read and write data.
Refer to Figure 3-1: Data exchange overview on page 3–2 for additional details.
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Figure 3-1: Data exchange overview
INTERNAL MEMORY
BUFFER STRUCTURE
The internal memory buffer can be seen as a memory space with three different types of 
data; input data, output data and general data.
• Input data: This is data that should be sent to the fieldbus. The D485 can handle up to 
512 bytes of input data.
• Output data: this is data recieved from the fieldbus. The D485 can handle up to 512 
bytes of output data.
• General data: This data cannot be accessed from the fieldbus, and is used for 
transfers between nodes on the sub-network, or as a general “scratch pad” for data. 
The D485 can handle up to 1024 bytes of general data.
The PLC exchanges data
via the DeviceNet network
between its internal input
area and the input area
of the D485
DeviceNet network
The PLC exchanges data
via the network
between its internal output
area and the output area
of the D485
DeviceNet
The data in the input area of
the D485 contains data received
from nodes on the Modbus
sub-network (sent in to the D485
from the sub-network)
The data in the output area of the
D485 contains data received from
In this case, it is the CT PRIMARY
setting of the PQMII meter
(sent out from the D485 to the sub-network).
DeviceNet
0x0000 0x0200 0x0400
Input data area Output data area General data area
Modbus sub-network




I/O inputs I/O outputs
Current Ia CT PRIMARY
Modbus slave (e.g. PQMII)
CT PRIMARY setting
Current Ia actual value
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Figure 3-2: Internal memory buffer
Data exchange on the fieldbus interface is based on the standard DeviceNet objects, and 
five vendor specific objects. The vendor specific objects can be used to access the different 
memory areas. However, most applications requires only the standard DeviceNet objects.
For a complete description of the available objects, please refer to DeviceNet object 
implementation on page 3–6.
Figure 3-3: D485 memory structure
I/O DATA VS. EXPLICIT
DATA
The input and output areas can hold two types of data:
• I/O data: This data is sent/recevied upon change of value, polling or cyclically.
• Explicit data: This data is updated on request from another node on the fieldbus.
The amount of data that should be treated as I/O data is determined by the ‘I/O Sizes’ 
parameter in the EnerVista P485/D485 Setup software. The remainder will be treated as 




(up to 512 bytes)
Input data
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For example, when using an input I/O size of 50 and an output I/O size of 60, the input and 
output data areas will be allocated as follows:
Figure 3-4: I/O data area example
Memory Map
MEMORY LOCATIONS When configuring the sub-network, use the memory locations shown below:
• Status register (0x0000 to 0x0001): If enabled, this register occupies the first two 
bytes in the input data area. For more information, see Control and status registers on 
page 8–1.
• Input data area (0x002 to 0x01FF): This area holds data that should be sent to the 
fieldbus (see the status and control registers).
• Control register (0x0200 to 0x0201): If enabled, these register occupies the first two 
bytes in the output data area. For more information, see Control and status registers 
on page 8–1.
• Output data area (0x0202 to 0x03FF): This area holds data received from the fieldbus. 
Data cannot be written to this area.
• General data Area (0x0400 to 0x07FB): This data cannot be accessed from the 
fieldbus, and should be used for transfers between nodes on the Modbus sub-
network, or as a general “scratch pad” for data.
Input data area Output data area
50 bytes
462 bytes
(512 – 50 = 462)
60 bytes
452 bytes







0x0000 to 0x0001 Status register read/write
0x0002 to 0x01FF Input data area read/write
0x0200 to 0x0201 Control register read only
0x0202 to 0x03FF Output data area read only
0x0400 to 0x07FB General data area read/write
DATA EXCHANGE
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Protocol configuration
DESCRIPTION In order to be able to communicate on the Modbus sub-network, the D485 must be 
supplied with a description of the required sub-net protocol. To accomplish this, the 
EnerVista P485/D485 Setup software features a flexible protocol-programming system, 
allowing the D485 to interpret and exchange data with almost any serial device on the 
Modbus sub-network.
COMMUNICATION MODE The D485 supports the Modbus Master communication mode. In this mode, the D485 is 
setup to use the Modbus RTU protocol and implements a Modbus master for data 
exchange between the fieldbus and one or more devices on the sub-network. Refer to 
Chapter 5 for additional details.
PROTOCOL BUILDING
BLOCKS
A description of the building blocks used to describe the sub-net protocol is shown below.
Figure 3-5: Modbus protocol blocks
• Node: In the D485, a node holds all transactions and parameters for a particular 
device on the sub network.
• Transaction: Transactions contains messages to be transmitted on the sub-network. 
A transaction consists of one or more message frames (see figure above), and has a 
few general parameters to specify how and when the transaction should be used on 
the sub-network.
• Commands: A command is a pre-defined transaction that has been stored in a list in 
the EnerVista P485/D485 Setup software. This improves readability as well as 
simplifying common operations by allowing transactions to be stored and reused.
• Message frame: The message frame contains a description of what is actually 
transmitted on the sub-network and consists of frame objects (see figure above).
• Frame object: Frame objects are used to compose a message frame. Frame objects 






Byte Word Data CRC Byte Frame objects
Message frame
Byte Word Data CRC Byte Frame objects
Message frame
Byte Word Data CRC Byte Frame objects
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DeviceNet object implementation
OVERVIEW DeviceNet requires some mandatory objects; these are implemented as well as some 




Class services: Get Attribute Single
Instance services: Get Attribute Single
Table 3–1: Mandatory objects
Object name Class Page
Identity object 01h 3-6
Message router object 02h 3-7
DeviceNet object 03h 3-7
Assembly object 04h 3-8
Connection object 05h 3-8
Acknowledge handler object 2Bh 3-10
Table 3–2: Vendor specific object
Object name Class Page
I/O data input mapping object A0h 3-11
I/O data output mapping object A0h 3-11
Diagnostic object AAh 3-12
Parameter data input mapping object B0h 3-12
Parameter data output mapping object B1h 3-13
Table 3–3: Class attributes for identity object 01h
Attr. Access Name Type Value Description
1 Get Revision UINT 0001h Revision 1
Table 3–4: Instance attributes for identity object 01h
Attr. Access Name Type Value Description
1 Get Vendor ID UINT 03A0h (default) GE Multilin
2 Get Device type UINT 000Ch (default) Communications adapter
3 Get Product code UINT 0051h (default) Anybus-C DeviceNet
4 Get Revision USINT 01h Major fieldbus version
USINT 20h Minor fieldbus version
5 Get Status WORD --- Device status (see table 
below)
6 Get Serial number UDINT Serial number Serial number
7 Get Product name SHORT_
STRING
D485 Modbus to 
DeviceNet Conv
Name of product
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Class services: Get Attribute Single
Instance services: Get Attribute Single
Bit(s) Name
0 Module owned. A master has allocated the module.
1 Reserved
2 Configured
3 to 7 Reserved
8 Minor recoverable fault
9 Minor recoverable fault
10 Major recoverable fault
11 Major unrecoverable fault
12 to 15 Reserved
Table 3–5: Class attributes for message router object 02h
Attr. Access Name Type Value Description
1 Get Revision UINT 0001h Revision 1
Table 3–6: Class attributes for DeviceNet object 03h
Attr. Access Name Type Value Description
1 Get Revision UINT 0002h Revision 2
Table 3–7: Instance attributes for DeviceNet object 03h
Attr. Access Name Type Value Description
1 Get MAC ID USINT N/A Currently used MAC ID
2 Get Baud rate USINT N/A Currently used baud rate:
0 = 125 kbps, 1 = 250 kbps, and 
2 = 500 kbps
3 Get Allocation 
information
BYTE N/A Allocation choice byte
USINT N/A Master MAC ID




The assembly object binds all mapped I/O data. This data is used for I/O connections.
Services:
Class services: Get Attribute Single
Instance services: Get Attribute Single, Set Attribute Single




Class services: Get Attribute Single
Instance services: Get Attribute Single, Set Attribute Single
The instances for this object are defined as follows:
Instance 1 = Explicit messaging connection (Predefined in DeviceNet object)
Instance 2 = Polled connection / COS / Cyclic consuming connection
Instance 3 = Bit strobe connection
Instance 4 = COS / Cyclic producing connection
Instances 10 to 14 = Explicit connection (UCMM allocated)
Table 3–8: Class attributes for assembly object 04h
Attr. Access Name Type Value Description
1 Get Revision UINT 0002h Revision 2
Table 3–9: Instance attributes for assembly object 04h, instance 64h
Attr. Access Name Type Value Description
3 Get Data Array of 
USINT
--- Data produced by the D485 to 
the master
Table 3–10: Instance attributes for assembly object 04h, instance 96h
Attr. Access Name Type Value Description
3 Get Data Array of 
USINT
--- Data consumed by the D485 to 
the master
NOTE
Table 3–11: Class attributes for connection object 05h
Attr. Access Name Type Value Description
1 Get Revision UINT 0001h Revision 1
Table 3–12: Attributes for instances 1 and 10 to 14 for connection object 05h
Attr. Access Name Type Value Description




5 = Deferred delete
2 Get Instance type USINT 0 Explicit messaging connection
DATA EXCHANGE
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Table 3–13: Attributes for instance 2 for connection object 05h
Attr. Access Name Type Value Description




2 Get Instance type USINT 0 I/O connection
Table 3–14: Attributes for instance 3 for connection object 05h
Attr. Access Name Type Value Description




2 Get Instance type USINT 0 I/O connection
Table 3–15: Attributes for instance 4 for connection object 05h 
Attr. Access Name Type Value Description




2 Get Instance type USINT 0 I/O connection
3 Get Transport class 
trigger
BYTE N/A Defines the behavior of the 
connection
4 Get Produced 
connection ID
UINT N/A CAN ID for transmission
5 Get Consumed 
connection ID
UINT N/A CAN ID for reception
6 Get Initial 
communication 
characteristics
BYTE 0Fh (no ACK) Produces over message group 1. 
Does not consume.
01h (ACK) Produces over message group 1. 
Consumes over message group 
2.
7 Get Produced 
connection size
UINT N/A Number of bytes transmitted 
across this connection
8 Get Consumed 
connection size
UINT 0 Number of bytes received across 
this connection
9 Get/Set Expected packet 
rate
UINT 0 Timing associated with this 
connection
12 Get Watchdog 
timeout action
USINT N/A 0 = Transition to the timed
out state
1 = Auto delete
2 = Auto reset
3 = Deferred delete
13 Get Produced 
connection path 
length
UINT 0006h Number of bytes in the produced 
connection path attribute
14 Get Produced 
connection path
EPATH 20 04 24 66 
30 03h
Application object producing 
data on this connection
15 Get Consumed 
connection path 
length
UINT 0004h Number of bytes in the 
consumed connection path 
length attribute
16 Get Consumed 
connection path
EPATH 20 2B 24 
01h
Specifies the application object(s) 
that are to receive the data 
consumed by this connection 
object






Class services: Get Attribute Single
Instance services: Get Attribute Single, Set Attribute Single
Table 3–16: Class attributes for acknowledge handler object 2Bh
Attr. Access Name Type Value Description
1 Get Revision UINT 0001h Revision 1
2 Get Max. instance UINT 0001h Maximum instance number
Table 3–17: Instance attributes for acknowledge handler object 2Bh
Attr. Access Name Type Value Description
1 Get/Set Acknowledge 
timer
UINT 20 Time (in ms) to wait for 
acknowledge before re-sending.
2 Get/Set Retry limit USINT 1 Number of ACK time-outs before 
retry limit reached event
3 Get/Set Producing 
connection 
Instance
UINT 4 Connection instance – contains 
the path of the producing I/O 
application object which will be 
notified of acknowledge handler 
events
4 Get Acknowledge list 
size
Byte --- Maximum number of members 
in acknowledge list (0 = dynamic)
5 Get Acknowledge list Array of 
USINT
N/A List of active connection instance 
which are receiving 
acknowledgements.
6 Get Data with 
acknowledge path 
list size
Byte --- Maximum number of members 
in data with acknowledge path 
list (0 = dynamic)





N/A List of connection instance/
consuming application object 
pairs.
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This vendor-specific object provides I/O input data mapping information. The number of 
existing attributes depends on which attributes are initialized in the module through the 
EnerVista P485/D485 Setup software.
Services:
Class services: Get Attribute All




This vendor-specific object provides I/O output data mapping information. The number of 
existing attributes depends on which attributes are initialized in the module through the 
EnerVista P485/D485 Setup software.
Services:
Class services: Get Attribute All
Instance services: Get Attribute Single, Set Attribute Single
Table 3–18: Class attributes for I/O data input mapping object A0h
Attr. Access Name Type Value Description
1 Get Revision UINT 0001h Revision 1
Table 3–19: Instance attributes for I/O data input mapping object A0h, instance 01h
Attr. Access Name Type Value Description
1 Get Input 1 Array of 
USINT
--- Data that is read
2 Get Input 2 Array of 
USINT
--- Data that is read
3 Get Input 3 Array of 
USINT
--- Data that is read
4 Get Input 4 Array of 
USINT
--- Data that is read
5 Get Input 5 Array of 
USINT
--- Data that is read
6 Get Input 6 Array of 
USINT
--- Data that is read
Table 3–20: Class attributes for I/O data output mapping object A1h
Attr. Access Name Type Value Description
1 Get Revision UINT 0001h Revision 1
Table 3–21: Instance attributes for I/O data output mapping object A1h, instance 01h
Attr. Access Name Type Value Description
1 Get/Set Output 1 Array of 
USINT
--- Data that is read or written
2 Get/Set Output 2 Array of 
USINT
--- Data that is read or written
3 Get/Set Output 3 Array of 
USINT
--- Data that is read or written
4 Get/Set Output 4 Array of 
USINT
--- Data that is read or written
5 Get/Set Output 5 Array of 
USINT
--- Data that is read or written
6 Get/Set Output 6 Array of 
USINT
--- Data that is read or written




This vendor specific object provides diagnostic information from the module.
Services:
Class services: Get Attribute All




This vendor-specific object provides parameter input data mapping information. The 
number of existing attributes depends on which attributes are initialized in the module 
through the EnerVista P485/D485 Setup software.
Services:
Class services: Get Attribute All
Instance services: Get Attribute Single, Set Attribute Single
Table 3–22: Class attributes for diagnostic object AAh
Attr. Access Name Type Value Description
1 Get Revision UINT 0001h Revision 1
Table 3–23: Instance attributes for diagnostic object AAh
Attr. Access Name Type Value Description
1 Get Module serial 
number
UDINT --- Serial number
4 Get Module software 
version
UINT --- DeviceNet interface software 
version
15 Get Input I/O size 1
1. Corresponds to the “IO Size In” parameter in EnerVista P485/D485 Setup.
UINT --- Size of I/O input area (in bytes)
17 Get Input total size UINT --- Total number of input bytes
(I/O + explicit)
18 Get Output I/O size 2
2. Corresponds to the “IO Size Out” parameter in EnerVista P485/D485 Setup.
UINT --- Size of I/O output area (in bytes)
20 Get Output total size UINT --- Total number of output bytes
(I/O + explicit)
Table 3–24: Class attributes for parameter data input mapping object B0h
Attr. Access Name Type Value Description
1 Get Revision UINT 0001h Revision 1
Table 3–25: Instance attributes for parameter data input mapping object, instance 01h
Attr. Access Name Type Value Description
1 Get Parameter input 1 Array of 
USINT
--- Data that is read
2 Get Parameter input 2 Array of 
USINT
--- Data that is read
3 Get Parameter input 3 Array of 
USINT
--- Data that is read





--- Data that is read
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This vendor-specific object provides parameter output data mapping information. The 
number of existing attributes depends on which attributes are initialized in the module 
through the EnerVista P485/D485 Setup software.
Services:
Class services: Get Attribute All
Instance services: Get Attribute Single, Set Attribute Single
Table 3–26: Class attributes for parameter data output mapping object B1h
Attr. Access Name Type Value Description
1 Get Revision UINT 0001h Revision 1
Table 3–27: Instance attributes, parameter data output mapping object, instance 01h















--- Data that is read or written





--- Data that is read or written
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Software overview
Introduction
DESCRIPTION EnerVista P485/D485 Setup is a PC-based configuration software used to describe the 
protocol and communication properties for a serial network. When the configuration is 
finished and the functionality is tested, it is possible to send memory allocation information 
to a printer using EnerVista P485/D485 Setup.
EnerVista P485/D485 Setup can also be used for troubleshooting and diagnostic of the 
D485 and the serial network during runtime.
SYSTEM REQUIREMENTS The following hardware and software is required to use the EnerVista P485/D485 Setup 
software.
• Pentium 133 MHz or higher
• 10 MB of free space on the hard drive
• 8 MB RAM
• Windows 95/98/NT/2000/XP
• Internet Explorer 4.01 SP1 or higher
Installation procedure
DESCRIPTION There are two different ways of installing EnerVista P485/D485 Setup; either via the GE 
EnerVista CD or from the GE Multilin website at http://www.GEmultilin.com.
INSTALLING FROM
ENERVISTA CD
Run ‘setup.exe’ and follow the on screen instructions
INSTALLING FROM THE
GE MULTILIN WEBSITE
Download the self-extracting EXE file from the GE Multilin website at http://
www.GEmultilin.com.
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Using the EnerVista P485/D485 Setup software
DESCRIPTION When creating a new sub network configuration, EnerVista P485/D485 Setup provides a 
choice between starting out with a blank configuration, or using a predefined template 
(configuration wizard).
• Configuration Wizard: The wizard option automatically creates a configuration based 
on information about the sub-network (Modbus) devices; that is, the user simply has to 
“fill in the blanks”.
• Blank Configuration: This option should be used when creating a new configuration 
when the configuration wizard does not fit the application or to modify an existing 
configuration for a new application. The following chapters will describe the 
configuration process in detail.
It is recommended to use the configuration wizard for its simplicity of use with GE relays 
and meters.
The online help system explains each configuration step in detail.
CONFIGURATION
WIZARD
The purpose of the configuration wizard is to help you through the process of creating a 
project with a Modbus RTU sub-network. When the wizard is finished, it is possible to 
continue editing the project in the configuration tool.
The EnerVista P485/D485 Setup software will open with following screen to select the 
configuration.
Select Configuration Wizard and click on OK.
NOTE
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SELECT FIELDBUS TYPE The first step in the configuration wizard selects the fieldbus type. The fieldbus is the higher 
layer network that communicates with the serial device(s) on the Modbus sub-network via 
the D485 converter.
Select “DeviceNet” then click Next to continue. A typical DeviceNet network arrangement 
is shown below.
Figure 4-1: Typical network arrangement
In the event the wizard cannot handle the specific Modbus command(s) required by the 
device, use the regular configuration tool or modify the commands produced by the 
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The second step in the configuration wizard selects the properties for the Modbus sub-
network. The data flow for the sub-network is shown below.
Figure 4-2: Sub-network data flow
Refer to the particular sub-network device manual(s) to determine the appropriate settings 
and communication options. If multiple devices are being installed on the same sub-
network, they must be configurable for a common set of communication parameters.
All numerical values are entered and shown in decimal unless otherwise specified.
The sub-network properties window is shown below.
• Physical standard: The physical standard can be either RS232, RS485, or RS422.
RS232 is a point-to-point communication standard; that is, it is only possible to have one 
sub-network node (Modbus device) connected to the D485 converter when using RS232. 
RS232 supports a maximum cable length of 15 meters and is full duplex. It uses two signal 
lines (Rx and Tx) and the signal is measured relative to ground.
RS485 is a common multi-drop communication standard. It is used with larger cable 
distances with one or several sub-network nodes (Modbus devices) connected. RS485 
supports a maximum of 31 nodes, with half duplex and a total cable length up to 1200 
meters. It uses two signal lines (A-line and B-line, twisted pair) with the signal being 
measured between the two lines.
RS422 is a common multi-drop communication standard. It is used with larger cable 
distances with one or several sub-network nodes connected. RS422 supports a maximum 
of 31 nodes, with full duplex and a total cable length up to 1200 meters. It uses four signal 
lines (receive A1-B1 and transmit A2-B2, twisted pair) with the signals being measured 
between the two signal lines A and B.
• Bitrate (bits/s): This parameters refers to the speed of the sub-network. Speeds are 









In         Out
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• Parity: The parity can be selected as "Odd", "Even", or "None". This is a simple error 
check method capable of detecting single bit communication errors on a serial 
network (i.e. the sub-network).
• Data bits: There can be "7" or "8" data bits. Generally, 8 data bits are used. This 
parameter determines how many bits per byte of user data that is transmitted on the 
sub-network, excluding start, stop and parity bits.
• Stop bits: There can be "1" or "2" stop bits. Determines the number of stop bits at the 
end of each byte sent on the sub-network.
DEVICE TYPES The third step in the configuration wizard introduces device types into the project and 
configures their parameters. Every device must be unique. Predefined devices can be 
loaded from a file, and it is possible to connect devices to the sub-network at a later step in 
the wizard. Additional devices can be created by editing previously saved devices.
The device types window is shown below.
The Modbus address range, including bit areas and register areas (words), is shown below. 
The Modbus commands are also shown for the corresponding memory areas. Note that 
many device manuals ignore the leading digit of the address (i.e. 0, 1, 3 or 4); as such, the 
address 40001 is often referred to as 0001. The leading digit can be determined from the 
Modbus command specified.
Users should consult the instruction manuals of the various network devices to determine 
the actual Modbus command code(s) implemented or required. This will determine the 
implied leading digit of the data address (i.e. 0, 1, 3 or 4).
In most GE Multilin relay and meter documentation, Modbus addresses are indicated in 
hexadecimal form. For the Modicon format used for the D485, convert the hex address to 
decimal, add 1, then append a prefix of 1, 2, 3, or 4, depending on the type of register. For 
example, to convert the input register hexadecimal address 0x0300, we have:
1. 0300h = 0768 decimal
2. 0768 decimal + 1 = 0769 decimal
3. change 0769 → 30769 (prefix “3” for input registers)
Therefore, a Modbus hex address of 0x0300 is 30769 in Modicon format.
Address Command
0x Output coil (bits) 00001 to 09999 #1 (decimal): Read coil status
#15 (decimal): Force multiple cells
1x Inputs status (bits) 10001 to 19999 #2 (decimal): Read input status
3x Input status (word) 30001 to 39999 #4 (decimal): Read input registers
4x Output (word) 40001 to 49999 #3 (decimal): Read holding registers
#16 (decimal) Preset multiple registers
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The wizard can accept memory addresses from 0 to 9999 (0x270F). For higher memory 
addresses, please use the protocol building blocks (refer to Protocol building blocks on 
page 3–5 for additional details).
The Create Device button creates a new empty device. A new Device tab will be created. 
The new device can be named in the Device Name text box. The Remove Device button 
removes the selected device.
The Load Device button opens the “open file” dialog box. Select a previously stored device 
to include it into the project. Device files (extension D01) for the most commonly used GE 
relays and meters are supplied with the EnerVista P485/D485 Setup software.
The Save Device button opens the “save device” dialog box. To create similar devices, click 
on Save Device to save a particular device parameter list, then click Load Device to 
recover a duplicate of the device. The duplicate device should be renamed and then 
modified as required. Devices can also be saved for a use at a later stage. All parameters 
and address settings are stored in the device file.
The Device tab shows the name of the device and the active node. The tab “in front” of the 
other tabs is the active one. The active device's parameters are shown in the parameter list 
below the tab list.
The Device Name is typically the technical name or designation of a device found on the 
devices name plate. Examples are “MM2”, “469” and “PQMII”. Do not confuse the device 
name with the node name, which is entered at a later stage. The node name is typically a 
name that is used to identify the device in your application. Examples are “Lube Pump 1”, 
“Production feeder” and “Main transformer”.
The Create Parameter button adds a new parameter to the parameter list. The loaded 
device from previously saved devices can be modified for a new parameter or change in 
the settings of the parameters. The Remove Parameter button removes the selected 
parameter from the parameter list. To select a parameter simply click the desired 
parameter in the list. Use the scroll bar to move the list up and down. Click the desired 
parameter and enter the desired Parameter Name. It is recommended that you enter a 
unique name here. Examples are “Phase A Current Ia”, “Voltage Vab”, and “VT ratio”.
The Data Direction column shows if data is read from or written to the device. The D485 
converter is the one who reads or writes. It is only possible to read input data; output data 
can be both read or written. Refer to Figure 4-2: Sub-network data flow on page 4–4 for 
details.
The Register column is where the Modbus register number for the for the parameter in the 
device is entered. Only register addresses can be entered here (the register address is the 
absolute address +1). Most device manuals contain the register address but some may 
provide an absolute address in hexadecimal format. In case absolute addresses are given, 
the address must be incremented by 1. If the address range covers multiple coils, inputs, or 
registers, only the start address is entered.
The Length column is where the total length of the parameter data is entered. The length is 
given in bits for the 0x and 1xxxx areas and in words for the 3xxxx and 4xxxx areas. If the 
parameter data for a device on the sub-network are linearly addressable, then 
consecutive parameters may be addressed using a single Modbus command from the 
D485. For example, five parameters each 2 words long can be addressed using a single 
Modbus command (#16 Preset Multiple Registers) with a total length of 10 (5 × 2). Reducing 
the number of transactions initiated by the D485 will optimize communications on the 
Modbus sub-network.
The Type column shows the type of data that is referenced for the respective parameter. 
Possible entries are bit(s) and word(s). This is automatically entered by the wizard based on 
the selected address and selected direction. 
NOTE
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The Modbus Command column shows the Modbus command assigned by the wizard. The 
Modbus command is automatically selected by the wizard based on the selected address 
and direction.
CONNECTING DEVICES The fourth step in the configuration wizard connects one or more devices to the Modbus 
sub-network. Devices on a sub-network are also known as nodes (Modbus slave devices) 
and are the actual nodes that will be physically connected to the Modbus sub-network. It 
is possible to connect devices of the same device type more than once. The created nodes 
will be listed to the left.
The Node window is shown below:
The Create Node button adds a new node (Modbus slave) to the sub-network. A new row 
will be added to the node list to the left. The Remove Node button to remove the selected 
node. Select a node in the node list by clicking on the desired node.
When a new node is created, the wizard assigns it a default name. Enter the desired node 
name in the Node Name column. The node name is typically a name that identifies the 
device in your application. Examples are “Lube pump1”, “Production Feeder” and “Main 
transformer “. Do not confuse the node name with the device name assigned at an earlier 
stage – the device name is typically the technical name or designation of a device found 
on the devices name plate (for example, “MM2”, “SR469” and “PQMII”).
Enter the Modbus slave address of the sub-network node in the Slave Address column. The 
wizard automatically assigns a default address which can be changed as needed. The 
node address must match the slave address setting of the device you are connecting. If 
you only connect one node, this address setting might be irrelevant, depending on the 
operation of the device.
The Device Type column is where previously configured devices are connected to the sub-
network. If you click a row in the device column, a list will appear containing all previously 
configured device(s). Select the desired device from this list.




The fifth step in the configuration wizard selects the parameters that shall be mapped to 
the Fieldbus Network. All previously configured parameters will appear at this point, 
including parameters saved to a file. All previously configured nodes will appear in the 
horizontal Node tab list in the upper left of the configuration wizard. Select the All 
Parameters tab to view the complete list of parameters.
The Node tab in the foreground displays the active node. The number within brackets at 
the end of the node name is the node Modbus slave address (1 to 255) on the sub-network. 
Clicking a specific tab will display the parameters currently mapped to this node address.
For example, for “Lube Pump 1[1]”, the name of the node is “Lube Pump 1” and its slave 
address on the sub-network is 1.
The All Parameters tab displays all parameters in the same list. This provides an overview 
of data transmitted on the sub-network. It is also possible to add or remove parameters on 
configured nodes in this list by using the Add Parameter or Remove Parameter buttons.
The Add Parameter button adds a new parameter to the selected node. The Remove 
Parameter button remove the selected parameter from the selected node.
The Parameter Name column displays the user-assigned parameter name. When a new 
parameter is inserted, it is named by the software as “Not Configured”. A list of available 
parameters will appear when the you click the row. Select the desired parameter by 
clicking on it in the list.
CONFIGURATION
REPORT
The sixth and final step in the configuration wizard displays a summary of the 
configuration entries. This includes all configured devices, their parameters, and how they 
are mapped to the internal memory of the D485. This report can be saved in rich text (RTF) 
format or sent to a printer.
SOFTWARE OVERVIEW
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If the Sub-net Overview button is pressed, a new window will appears that graphically 
displays how the data is mapped to the internal memory of the D485.
Configuration main window
DESCRIPTION The main window is shown below. It is composed of the navigation window, parameter 
window, information window, and configuration line indicator.
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NAVIGATION WINDOW The navigation window in EnerVista P485/D485 Setup is the main tool for selecting the 
different levels of the configuration. There are three main levels in the navigation window, 
namely fieldbus, D485, and Modbus network.
Menu entries preceded by a plus symbol (+) contain more configuration parameters or 
sub-menus. To gain access to these parameters, the entry must be expanded by clicking 
the ‘+’ symbol.
By right-clicking entries in this window, a popup menu with functions related to this entry 
will appear. The options in this popup menu is often also available in the menu bar.
PARAMETER WINDOW The parameters available in this window is different depending on what is selected in the 
navigation window. It consists of a grid with parameter names and, on the same row, a 
field for editing.
The parameters can be displayed in two modes: alphabetic and categorized. Parameter 
values are entered either using selection box or by entering a value. Values can be entered 
either in decimal form (for example, 35) or in hexadecimal form (for example, 0x1A).
If a value is entered in decimal format, it will be converted automatically to the equivalent 
hexadecimal value.
INFORMATION WINDOW In the right bottom corner of EnerVista P485/D485 Setup, below the parameter window, 
lies the information window. It contains descriptions of currently marked parameter 
instances.
Figure 4-4: Information window
CONFIGURATION LINE
INDICATOR
In the lower-right corner of the main window, two lights indicate if a connection has been 
established between the PC running EnerVista P485/D485 Setup and D485. A green light 
indicates that the connection is OK, and a red light indicates no connection.
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OPTIONS WINDOW In the main window under tools, select options.
Fieldbus configuration
DESCRIPTION During start-up, the fieldbus interface is initialized to fit the configuration created in the 
EnerVista P485/D485 Setup software. Since EnerVista P485/D485 Setup supports both the 
P485 and D485 converters, the user must verify that the 'Fieldbus' parameter indicates the 
correct converter. Additionally, it is possible for advanced users to customize the network 
interface inside the converter to meet specific application demands (see Advanced fieldbus 
configuration on page 8–5 for details).
Figure 4-5: Fieldbus configuration
Table 4–1: Options window functions
Function Description
Warning on delete When something is to be deleted, a warning window will appear.
Warning on unsaved 
data
When closing EnerVista P485/D485 Setup with unsaved data, a 
warning window will appear.
Show Wizard when 
“New” menu is selected
Each time a new configuration is to be made, the Wizard window will 
appear.
Language next time the 
program is launched
Select which language the program should use the next time the 
program is launched. Presently, only English is supported.
Size of log buffer Set the size of the log buffer (0 to 512 bytes).
Firmware download Download the firmware to the D485. Use with caution.
Factory restore Restores the software on the D485 carrier board, to it´s original state.
Block configuration Use with caution. When this button is pressed, the configuration will 
not be accessible and a new configuration has to be downloaded to 
the module.
Create error log Creates an error log file.
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P485/D485 configuration
PARAMETER WINDOW By selecting 'P485/D485 ' in the Navigation window, basic configuration options for the 
sub-net will appear in the Parameter window.
Figure 4-6: P485/D485 configuration
• Physical interface: Currently, the D485 supports only a serial interface. The 
communication settings for the selected interface are available under 'Modbus 
Network (see Serial interface settings on page 4–13 for details).
• Control/status byte: This parameter is used to enable/disable the control/status 
registers (see Control and status registers on page 8–1 for details).
– Enable: enable control/status registers. The “Data Valid” parameter (bit 13 in the 
control register) must be set by the fieldbus control system to start the sub 
network communication.
– Disable: Disables control/status registers.
– Enable but no start up lock: The control/status registers are enabled, but the 
fieldbus control system is not required to set the “Data Valid” parameter (bit 13 in 
the control register).
• Module Reset: This parameter defines how the module should behave in the event of 
a fatal error. If Enabled, the module will reset and restart on a fatal error event, and no 
error will be indicated to the user. If Disabled, the module will halt and indicate an error.
• Protocol: The D485 supports Modbus RTU master mode.
• Statistics: If enabled, the receive counter location indicates the number of valid 
messages received from the subnet. If enabled, the transmit counter location 
indicates the number of messages sent to the sub network. This function is used 
primarily for debugging purposes.
SOFTWARE OVERVIEW
D485 MODBUS TO DEVICENET CONVERTER – USER GUIDE 4–13
Modbus network configuration
OVERVIEW When controlling a Modbus sub-network with the D485 it is important to understand 
functions during starting up. If the D485 starts scanning nodes on the sub-network, before 
data is received from the fieldbus control system (fieldbus master), values of ‘00’ may be 
transmitted to the nodes before data is updated the first time from the fieldbus.
See Input/output data during startup on page 8–4 for information on how to block 
transactions until valid data is received.
SERIAL INTERFACE
SETTINGS
To be able to communicate on the Modbus network, various communication settings 
needs to be configured. To gain access to these settings, select ‘Modbus Network’ in the 
Navigation window.
Parameter Description Range
Bit rate Selects the bit rate. 1200 to 57600
Data bits Selects the number of data bits. 7, 8
Parity Selects the parity. None, Odd, Even
Physical standard Selects the physical standard. This setting 
activates the corresponding signals on the subnet 
connector.
RS232, RS422, RS485
Start bits Only one start bit is supported. 1
Stop bits Either one or two stop bits can be selected. 1, 2
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Communication model
Introduction
DESCRIPTION In master mode, the D485 is configured to run as a master on the Modbus sub-network, 
using a scan-list for communication with the Modbus slave devices. The scan-list is created 
using EnerVista P485/D485 Setup and can consist of multiple nodes with multiple 
transactions.
Communications between the D485 and the sub-net nodes (Modbus slaves) is based on 
transactions with a query/response architecture. The D485 sends out a query on the 
Modbus sub-network, and the addressed node is expected to send a response to this 
query. Slave nodes are not allowed to respond without first receiving a query.
An exception to this is broadcaster functionality. Most protocols offer some way of 
accessing all network nodes. In the D485, this is called a ‘broadcaster’. The broadcaster 
can transmit messages to all nodes on the sub-network without expecting a response.
In Modbus, it is possible to broadcast a message to all nodes by sending a message to 
node address 0. The Modbus slaves will receive the message, but not Respond to it .
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The D485 uses pre-configured Modbus RTU commands, acting as a Modbus RTU master. 
With Modbus RTU, each transaction is substituted with a pre-defined command that can 
be selected from a list of available commands.
It is still possible, though, to define custom message frames by creating a transaction 
instead of selecting a pre-defined command. A command is actually a transaction that has 
been defined in advance and stored in a list.
SCAN LIST Once the configuration has been downloaded to the D485, the D485 firmware searches 
the scan-list, using the defined transactions for communication with the slave-devices.
Each node in the scan-list represents a slave device on the Modbus network. In EnerVista 
P485/D485 Setup, each node is given a specific name and assigned an address in standard 
Modbus RTU commands. The address must match the internal setting on the slave device.
Figure 5-2: D485 scan list
Basic settings
NETWORK SETTINGS Select ‘Modbus Network’ in the Navigation window to gain access to basic settings in the 
Parameter window.
Figure 5-3: Parameter window
COMMUNICATION Refer to Serial interface settings on page 4–13 for details.
MESSAGE DELIMITER The message delimiter value is the minimum time in steps of 10 ms separating the 
messages. According to the Modbus specification, the message delimiter has a default 
setting of 3.5 characters.If this value is set to “0”, the D485 will use the Modbus standard 3.5 
character message delimiter. The time in milliseconds is then dependent on the selected 
baud rate, but this is all handled by the D485.
Due to its impact on subnet functionality, use caution when changing this parameter.
NOTE
COMMUNICATION MODEL
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Nodes
DESCRIPTION A node in the EnerVista P485/D485 Setup software represents a device on the Modbus 
sub-network. In it’s simplest form, a Node contains of a single transaction, that consists of 
a Query and a Response.
NODE PARAMETERS To gain access to these parameters, select the desired node in the navigation window.
• Slave address: This setting shall be set to match the Modbus address setting of the 
destination device.
• Name: Node Name. This name will appear in the navigation window.
MODBUS NETWORK
MENU
Right-click “Modbus Network” in the Navigation window to gain access to these functions.
Figure 5-4: Modbus network menu
• Paste: Paste a node from the clipboard.
• Modbus Network Monitor: Launches the Modbus network monitor. Refer to Modbus 
network monitor on page 7–1 for details.
• Add Node: Adds a node to the scanlist.
• Add Broadcaster: Adds a broadcaster node to the scanlist.
• Load Node: Loads a node previously saved using “Save Node” from the Node menu 
(see details below).
• Modbus Network Status: Displays status/diagnostic information about the Modbus 
network.
NODE MENU Right-click on a node in the Navigation window to gain access to these functions.
Figure 5-5: Node menu
• Cut: Cuts a node to the clipboard.
• Copy: Copies a node to the clipboard.
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• Insert: Insert a node from the clipboard.
• Delete: Deletes a node and its configuration from the scan-list.
• Monitor: Activates the node monitor.
• Add command: Adds a pre-defined protocol specific command to the scan-list. The 
list of commands are supplied with the D485 and cannot be changed.
• Insert new node: Inserts a new node above the currently selected node.
• Save node: Saves the selected node.
• Insert from file: Inserts a previously saved node above the currently selected node.
QUERY PARAMETERS To gain access to these parameters, select a Query in the Navigation window.
• Minimum time between broadcasts (10 ms): The value entered here is only valid if a 
broadcast command is specified in the scan-list and the value specifies how long the 
D485 should wait after the broadcast was sent until the next command in the scan-list 
will be sent. This time should be selected such that all slave-devices connected to the 
D485 have time to finish the handling of the broadcast. The unit is milliseconds (ms) 
and the entered value is multiplied by 10, which means that the shortest time is 10 ms.
• Offline options for fieldbus: This parameter defines the behavior of the D485 in case 
the DeviceNet network goes off-line and the selection affects the data that is sent out 
the Modbus network
– Clear: All data destined for the slave devices is cleared (set to 0).
– Freeze: All data destined for the slave device is frozen.
– NoScanning: The updating of the Modbus network is stopped.
• Offline options for Modbus network: This parameter defines the behavior of the D485 
in case the Modbus network goes offline and the selection affects the data that is 
reported to the fieldbus master.
– Clear: All data destined for the fieldbus master is cleared (set to 0).
– Freeze: All data destined to fieldbus is frozen.
Offline options for Modbus networks are configured separately for each command.
• Reconnect time (10 ms): This parameter specifies how long the D485 should wait 
before trying to re-connect a disconnected node. A node gets disconnected if the max 
number of retries is reached. The unit is milliseconds (ms) and the entered value is 
multiplied by 10, which means that the shortest time is 10 ms.
• Retries: This parameter specifies how many times a time-out can occur in sequence 
before the slave is disconnected.
• Timeout time (10 ms): This parameter specifies the time the D485 waits for a response 
from the slave-device. If this time is exceeded the D485 re-sends the command until 
the “retries” parameter value is reached.
The unit is milliseconds (ms) and the entered value is multiplied by 10, which means that 
the shortest time is 10 ms.
• Trigger byte address: This parameter specifies location in the internal memory buffer 
where the trigger byte is located. In D485 a trigger byte is implemented to support 
non-cyclic data that means that the DeviceNet master has the ability to notify the 
D485 when it should send a specific command to a slave.
To use this functionality correctly the DeviceNet master should update the data area 
associated with the trigger byte, and then update the trigger byte. The trigger byte should 
be incremented by one for activation.
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• Update mode: This parameter is used to specify when the command should be sent 
to the slave. The following modes are possible:
– Cyclically: The command is sent to the slave at the time interval specified in the 
“Update time” parameter.
– On data change: The command is sent to the slave when the data area connected to 
this command changes.
– Single shot: The command is sent to the slave once at start-up.
– Change of state on trigger: The command is sent to the slave when the trigger byte 
value is changed.
• Update time (10 ms): This parameter specifies with what frequency this command will 
be sent. The unit is milliseconds (ms) and the entered value is multiplied by 10, which 
means that the shortest time is 10 ms.
RESPONSE PARAMETERS To gain access to these parameters, select a Response in the Navigation window.
• Trigger byte: This parameter disables and enables the trigger functionality for the 
response. If the “trigger byte” is enabled then the D485 will increase the byte at the 
“trigger byte address” by one when the D485 receives new data from the Modbus 
network. This will notify the DeviceNet master of updated data.
• Trigger byte address: This parameter is used to specify the address in the internal 
memory buffer where the trigger byte is located. Valid settings range from 0x0002 to 
0x00F3.
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Frame and command editors
Frame editor
DESCRIPTION The frame editor makes it easier to add specific custom commands. The same parameters 
are available in both the frame editor and the parameter window, but in the frame editor 
presents the message frames in a more visual manner than the navigation / parameter 
window.
Figure 6-1: Frame editor window
EXAMPLE Consider the following frame. The first byte holds the slave address (0x01) followed by the 
function code (0x06). The next word is the register address of the device where data is to be 
written (0x1200). This is a query command – the data is to be sent to the slave device and 
therefore is to be fetched from the OUT area starting at 0x0202. The next word indicates 
the data size (in bytes) to be written (in this case, 0x0002).
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This command will allocate two bytes of output data in the OUT area and no swapping will 
occur. The data is followed by a two-byte CRC error check field and the CRC calculation 
starts with the first byte in the frame (0x0000).
The same steps are required for the response frame. If the response holds data, it should 
be allocated in the input area that starts at address 0x002. To apply the changes, select 
File > Apply Changes. To exit without saving, select File > Exit .
Command editor
GENERAL The command editor makes it possible to add custom commands to the D485.
Figure 6-2: Select command window
To open the command editor, right click a node and select ‘Add Command’. A list of 
predefined commands will appear.
To add a new command to the command list, select ‘Add Command’ in the ‘Command’ 
menu. To edit a previously defined command, highlight the command in the command list, 
and select ‘Edit Command’ in the ‘Command’ menu.The following window pops up upon 
selecting ‘Edit Command’ or ‘Add Command’.
Figure 6-3: Command editor
FRAME AND COMMAND EDITORS
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SPECIFYING A NEW
COMMAND
Select ‘Add Command’ as described earlier.
This example is taken from a Modbus RTU implementation, which means that the frame 
will always consist of one byte for slave address, one byte for function code and two bytes 
for CRC. Furthermore, each command always consists of a query and a response.
The Modbus RTU specific frame objects are already in place and a data object is inserted 
between the function code and the CRC. These objects cannot be moved or deleted, 
however it is possible to add objects between the function code and the CRC.
Figure 6-4: Specifying a new command
First, enter a name for the command in the Command Name field (A) and an identifier in 
the Command ID field (B). If the command is allowed to be broadcast on the sub-network, 
check the Allow Broadcasting check box (C).
The Query (D) field has the following characteristics:
Query Column
1: Slave Address. 2: Modbus Function Code 3: See below 4: Error Check field.
DisplayName Slave Address Function Data Checksum
Protocol specific; cannot be altered. (See below)
Object Type Byte Byte Data Checksum
Modbus defines this object as a byte. (See below)
Value [SlaveAddress] ID User User
Linked to the actual ‘Slave 
Address’ parameter in the 
parameter window.
This value is linked to the 
Command ID field.
(See below) Linked to “User”. 
Determined by user at 
configuration by selecting 
the Error Check object in 
the parameter window.
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It is not possible to alter the contents of columns 1, 2 and 4, as these are pre-defined 
commands. However, on column 3 there are two possible actions: Insert Column and 
Delete Column. These actions are available in the Columns menu.
Column 3 in the Command Editor is where objects can be added for custom commands. 
Supported objects are Byte, Word, DWord, Data and Error Check. In this Modbus example it 
makes no sense to add an Error Check object since it is already incorporated in the 
standard frame but all other objects could be added in any way.
The “response” field (E) is defined much in the same way as the “query”, with the difference 
that a “response” can depend on what is entered in the “query”
If ‘Depend’ is selected then this object in the “response” will get the same setting as the 
corresponding object in the “query”, furthermore the object will appear as non-editable in 
the parameter window (see below).
Figure 6-5: Main window
Query Column
1: Slave Address. 2: Modbus Function Code 3: See below 4: Error Check field.
DisplayName Slave Address Function Data Checksum
See Query See Query See Query See Query
Object Type Byte Byte Data Checksum
See Query See Query See Query See Query
Value [SlaveAddress] ID User Depend
See Query See Query See Query Object has same setting 
as the corresponding 
Query object. It also will 
appear as non-editable in 
the parameter window 
(see below)
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Modbus network and node monitors
Modbus network monitor
GENERAL The Modbus network monitor is intended to simplify configuration and troubleshooting of 
the Modbus network. It’s main function is to display the data allocated for Modbus network 
communication and detect if any area has been allocated twice; that is, if a collision has 
occurred.
All configured nodes, together with the commands, are listed in the middle of the screen 
(B). Selecting and deselecting commands makes it possible to view any combination of 
allocated data.
The Modbus network monitor has a negative influence on the overall performance of the 
D485. Therefore the monitor functionality should be used with care.
NOTE
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OPERATION The Modbus network monitor window is shown below.
Figure 7-1: Modbus network monitor
A: Start/stop sub-network scanning
These icons are used to start / stop the scanning of the Modbus network. To stop the 
scanning, click on the red light. To start scanning again, simply click on the green light.
B: Nodes/transactions
To view data blocks linked to a single command, select the command and the data will 
appear in the monitor area, see below. (C)
C: Monitor Area: input / output / general data areas
These areas display the data allocated in the input, output and general data areas. This 
information is color coded as follows:
• White: No data allocated.
• Yellow: Data allocated by a response/consume transaction.
• Blue: Data allocated by a query/produce transaction.
• Red: Collision. This area has been allocated more than once.
• Grey: Data allocated by the control/status registers.
Start Stop
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Node monitor
GENERAL The node monitor functionality provides an aid when setting up the communication with 
the slave-devices on the Modbus network.
It offers an easy way of testing a specific command on a node, and monitor the result. It 
also provides an overview of the memory used by the node.
Using the node monitor has a negative influence on the overall performance of the D485. 
Therefore the monitor functionality should be used with care.
OPERATION The node monitor window is shown below.
A: Start/stop node communication
These icons are used to start or stop a node. Stopping is done by clicking the red light and 
could be seen as a temporary removal of the node, i.e no data will be sent to the node but 
it is still available. To start the node again, simply click on the green light.
This is a powerful feature when there is a problem with a particular node; the other nodes 
can be disconnected, helping to isolate the problem.
If the control and status registers are enabled, the subnet cannot be started or stopped 
without being activated from the fieldbus.
B: Select/send command
Select the command to monitor using the ‘Select’ icon, and click ‘Send’ to send the 
command.
C: Data update ON/OFF





Update OFF Update ON
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D: Command area
This area displays the currently selected command.
E: Response area
This area displays the response of a previously sent command.
F: Monitor area
This area provides an overview of the data sent/received from the node. Areas in dark grey 
are reserved for the status/control registers.
Areas displayed in light grey are data objects used by the node. If data updating is enabled 
(see sub-section C above) the contents of these areas are also displayed in hex.
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Advanced functions
Control and status registers
DESCRIPTION The control/status registers forms an interface for exchanging information between the 
fieldbus control system and the D485.
The main purpose of these registers is to report Modbus network related problems to the 
fieldbus control system. This interface is also used to ensure that only valid data is going 
out on the sub-network and that valid data is reported back to the fieldbus control system. 
See Input/output data during startup on page 8–4 for details.
Using these registers, it is also possible for the fieldbus control system to instruct the D485 
to enable/disable specified nodes.
By default, these registers are located in the internal memory buffer at 0x000 to 0x001 
(status register) and 0x200 to 0x201 (control register). However, they can be disabled using 
EnerVista P485/D485 Setup – refer to Modbus network configuration on page 4–13 for 
details. Disabling these registers will release the two reserved bytes in the internal memory 
buffer, however, the status and control functionality will not be available.





Bytes 0 and 1 of the control register are shown below.
Byte 0 (Offset 0x200) Byte 1 (Offset 0x201)
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
- - - Control Code Data
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The status codes below are handled by the D485 and reported to the fieldbus control 
system using the status code and data bits in the status register. The meaning of these bits 
are different depending on the used communication model.
Bits Name Description
15 Handshake Confirmation 
Bit (CR_HS_CONFIRM)
When the DeviceNet control system has read the 
new information from the status register, it should set 
this bit to the same value as bit 15 in the status 
register
14 Handshake Toggle Bit 
(CR_HS_SEND)
The fieldbus (DeviceNet) control system should toggle 
this bit when new information has been written in the 
control register.
13 Data Valid (CR_DV) This bit is used to indicate to the D485 if the data in 
the output data area is valid or not. The bit shall be 
set by the fieldbus control system when new data 
has been written (1 indicates data is valid; 0 indicates 
that data is NOT valid)
12 to 8 Control Code (CR_EC) See table below.
7 to 0 Data (CR_ED) See table below.
Code Name Description
0x10 DISABLE_NODE Slave address of the node to disable. This instructs the D485 
to disable a specific node from the sub network 
communication
0x11 ENABLE_NODE Slave address of the node number to enable. This instructs 
the D485 to enable a specific node to be active in the sub 
network communication
0x12 ENABLE_NODES Number of nodes to enable. This instructs the D485 to enable 
a number of nodes from a complete configuration
Byte 0 (Offset 0x200) Byte 1 (Offset 0x201)
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
- - - Status Code Data
Bits Name Description
15 Handshake Toggle Bit 
(SR_HS_SEND)
The D485 toggles this bit when new information is 
available in the status register.
14 Handshake Confirmation 
Bit (SR_HS_CONFIRM)
When the D485 has read the new information from 
the control register, it sets this bit to the same value 
as bit 14 in the control register
13 Data Valid (SR_DV) Indicates to the fieldbus control system if the data in 
the input data area is valid or not. The bit is set by the 
D485 when new data has been written (1 indicates 
data is valid; 0 indicates that data is NOT valid).
12 to 8 Status Code (SR_EC) Status code, see table below.
7 to 0 Data (SR_ED) Status user data, see table below.
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STATUS CODES The status codes are described in the following table.
HANDSHAKING
PROCEDURE
The handshake bits are used to indicate any changes in the status and control registers. 
The procedure below must be followed for all changes to these registers with the exception 
of the handshake bits themselves (bits 14 and 15).
Figure 8-1: Handshaking flowchart
Code Error Description
0x00 Re-transmission Number of re-transmissions. Reports the total number of 
re-transmissions on the subnetwork
0x01 Single node missing Slave address of the missing node. Reports if a node is 
missing
0x02 Multiple nodes 
missing
Number of missing nodes. Reports if multiple nodes are 
missing
0x03 Overrun Slave address of the node that sent too much data. 
Reports if more data than expected was received from a 
node
0x04 Other error Slave address. Reports unidentified node
0x1F No error Normal Condition
Start
Equal?

















Status Register Reads Control Register Writes
8–4 D485 MODBUS TO DEVICENET CONVERTER – USER GUIDE
ADVANCED FUNCTIONS
Input/output data during startup
DESCRIPTION This section is only relevant when the control/handshake registers are enabled.
Bit 13 in the control register is used to ensure data consistency during start-up and at 
fieldbus off-line/on-line transitions. The bit should be treated as follows:
Figure 8-2: Input/output data during startup
When the fieldbus changes from off-line to on-line state, the fieldbus control system 
should clear (0) the ‘data valid’ bit in the control register. The D485 will then clear the ‘data 
valid’ bit in the status register.
During startup, the D485 waits for the fieldbus control system to set the ‘data valid’ bit in 
the control register. Before this is done, it will not communicate with the devices on the 
Modbus network.
The ‘data valid’ bit in the status register may in some cases be delayed. This latency can be 
caused by a missing node or a bad connection to a node with a long timeout value 
assigned to it .
Therefore, the fieldbus control system should not wait for this bit to be set before 
communicating with the sub-network devices. It should be considered as an aid for the 
fieldbus control system to know when all data has been updated.
As with all changes to these registers, the handshaking procedure (refer to Handshaking 
procedure on page 8–3) must be followed.
Fieldbus control system                                      D485
Updates the output data 
area according to the
sub-network configuration
Sets bit 13 (data valid) in
the control register
Complete a full scan
on the sub-network
Sets bit 13 (data valid) in
the status register
Ready
(waiting for bit 13 (data valid)
in the control register to be set...)
NOTE
ADVANCED FUNCTIONS
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Advanced fieldbus configuration
MAILBOX COMMAND The mailbox commands are for advanced usage of the D485. Right clicking on the Fieldbus 
sub-menu items provides an option of inserting a mailbox.
Figure 8-3: Mailbox command
By default, all mapped I/O input data is grouped in one attribute and is used for polled 
production (input) data, and all mapped I/O output data is used as polled consumed 
(output) data. The mailbox commands are used to split the I/O data and explicit data into 
different attributes. These attributes can be configured for polling, COS, and strobe I/O 
messaging through the DeviceNet master.
PARAMETER DATA INPUT
AREA MAPPING
This command makes it possible to map attributes in the parameter data input mapping 
object (class B0h). By mapping data, a Get_Attribute_Single command from the DeviceNet 
master to the parameter data input mapping object can return a specified block of data. 
Up to 50 attributes can be mapped in this object. Attributes are mapped with start of 
attribute 1. Offset is set from the start of the parameter data input area and the length 
specifies the amount of bytes to map. Attribute 1 in the mailbox is followed by attribute 2, 
and continues to attribute 50. If length is set to zero, the attribute will not exist. As such, it is 
possible to map only object 1 and 10 by letting the length of attributes 2 through 9 be zero. 
It is only necessary to include mailbox information up to the last attribute number.
If any offset or length is invalid, the length and offset will be set to zero in the mailbox 







Extended header data ---
Command data Offset and length of the attributes to map
Response data Indicates if the message was accepted
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A command and response layout example for setting 1 to 5 attributes is shown below.
Figure 8-4: Command and response layout for parameter input area
The following figure shows the mailbox command to set 1 to 5 attributes. Note that the 
message field opens only after entering the data size.
Attribute 1 length = 4 bytes
Attribute 2 length = 2 bytes
Attribute 3 length = 2 bytes
Attribute 4 length = 2 bytes
Attribute 5 length = 6 bytes
Figure 8-5: Mailbox example for parameter data input mapping
The mailbox command should be saved before closing the mailbox command window.
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PARAMETER DATA
OUTPUT AREA MAPPING
This command makes it possible to map attributes in the parameter data output mapping 
object (class B1h). By mapping data, a Get_Attribute_Single command or a 
Set_Attribute_Single command from the DeviceNet master to the parameter data output 
mapping object can return a specified block of data or write a block of data. Up to 50 
attributes can be mapped. Attributes are mapped with start of attribute 1. The offset is set 
from the start of the parameter data output area and length specifies the amount of bytes 
to map. Attribute 1 in the mailbox is followed by attribute 2, and continues to attribute 50. If 
length is set to zero, the attribute will not exist. As such, it is possible to map only object 1 
and 10 by letting the length of attributes 2 through 9 be zero. It is only necessary to include 
mailbox information up to the last attribute number.
If any offset or length is invalid, the length and offset will be set to zero in the mailbox 
answer and the attribute will not be mapped.
A command and response layout example for setting 1 to 5 attributes is shown below.







Extended header data ---
Command data Offset and length of the attributes to map
Response data Indicates if the message was accepted
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The following figure shows mailbox commands to set 1 to 4 attributes.
Attribute 1 length = 6 bytes
Attribute 2 length = 0 bytes
Attribute 3 length = 4 bytes
Attribute 4 length = 2 bytes
Figure 8-7: Mailbox example for parameter data output mapping
I/O DATA INPUT AREA
MAPPING
This command makes it possible to map attributes in the I/O data input mapping object 
(class A0h). By mapping data, a Get_Attribute_Single command from the DeviceNet master 
to the I/O data input mapping object can return a specified block of data. Up to six 
attributes can be mapped in this object. Attributes are mapped with start of attribute 1. 
The offset is set from the start of the I/O data input area and length specifies the amount of 
bytes to map. Attribute 1 in the mailbox is followed by attribute 2, and continues to 
attribute 6. If length is set to zero, the attribute will not exist. As such, it is possible to map 
only object 1 and 5 by letting the length of attributes 2 through 4 be zero. It is only 
necessary to include mailbox information up to the last attribute number.
If any offset or length is invalid, the length and offset will be set to zero in the mailbox 
answer and the attribute will not be mapped.
The attributes of I/O data input mapping object class A0h are directly mapped to assembly 
object 04h instances as given below.
Class A0h, instance 
01h, attribute
Corresponding instance in assembly 
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A command and response layout example for setting 1 to 5 attributes is shown below.







Extended header data ---
Command data Offset and length of the attributes to map
Response data Indicates if the message was accepted
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The following figure shows mailbox commands to set 1 to 4 attributes.
Attribute 1 length = 2 bytes
Attribute 2 length = 4 bytes
Attribute 3 length = 2 bytes
Attribute 4 length = 2 bytes
Figure 8-9: Mailbox example for IO data input mapping
I/O DATA OUTPUT AREA
MAPPING
This command makes it possible to map attributes in the I/O data output mapping object 
(class A1h). By mapping data, a Get_Attribute_Single command or a Set_Attribute_Single 
command from the DeviceNet master to the I/O data output mapping object can return a 
specified block of data or write a block of data. Up to 6 attributes can be mapped in this 
object. Attributes are mapped with start of attribute 1. The offset is set from the start of the 
I/O data output area and length specifies the amount of bytes to map. Attribute 1 in the 
mailbox is followed by attribute 2, and continues to attribute 6. If length is set to zero, the 
attribute will not exist. As such, it is possible to map only object 1 and 5 by letting the 
length of attributes 2 through 4 be zero. It is only necessary to include mailbox information 
up to the last attribute number.
If any offset or length is invalid, the length and offset will be set to zero in the mailbox 
answer and the attribute will not be mapped.
The attributes of I/O data output mapping object class A1h are directly mapped to 
assembly object 04h instances as given below.
Class A1h, instance 
01h, attribute
Corresponding instance in assembly 
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A command and response layout example for setting 1 to 5 attributes is shown below.







Extended header data ---
Command data Offset and length of the attributes to map
Response data Indicates if the message was accepted
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The following figure shows mailbox commands to set 1 to 4 attributes.
Attribute 1 length = 2 bytes
Attribute 2 length = 4 bytes
Attribute 3 length = 2 bytes
Attribute 4 length = 2 bytes
Figure 8-11: Mailbox example for IO data output mapping
Refer to chapter 9 for an application example using the mailbox commands.
Incorrect usage of mailbox commands may permanently damage the converter. For 
additional information, consult the product support team at GE Multilin.
CAUTION
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GE Consumer & Industrial
D485 Modbus to DeviceNet 
Converter
Chapter 9: Application example
Application example
Introduction
OVERVIEW The chapter describes how to configure the D485 Modbus to DeviceNet Converter to allow 
GE Multilin relays and meters to communicate on a DeviceNet network. The GE Multilin 
MM2 Motor Manager 2 and PQMII Power Quality Meter are used as examples.
GE Multilin relays and meters support a very useful feature called the Modbus User 
Map in their software. This feature can be used in configuring the D485 to reduce the 
number of Modbus transactions and improve communication speed.




The examples in this chapter make use of the following equipment and documentation
• D485 Modbus to DeviceNet Converter
• RS485 cable to connect D485 to the relays/meters (MM2 and PQMII)
• EnerVista P485/D485 Setup software with configuration cable
• EDS file for the D485
• standard DeviceNet cable with connectors
• 24 V DC power supply for the D485
• PLC with DeviceNet master card
• PQMII Power Quality meter and instruction manual (publication code GEK-106435D)
• Enervista PQMII Setup software
• MM2 relay and instruction manual (publication code GEK-106294B)
• MM2PC software
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SYSTEM SETUP This chapter describes how to set up the D485 with MM2 relay and PQMII meter to read 
and write parameters. It can also be used as a guideline to setup the D485 Modbus to 
DeviceNet Converter for communication with any GE Multilin relays.
The PQMII and MM2 devices are serially connected (daisy-chained) through RS485. The 
following data is set up for the PQMII:
• Read phase current Ia, Ib, and Ic actual values from memory locations 0240h to 0242h
• Read average current from memory location 0244h
• Read neutral current from memory location 0245h
• Read average phase voltage from memory location 0286h to 0287h
The following data is set up for the MM2:
• Read motor status from memory location 0023h
• Read switch input status from memory location 0010h
• Read motor load from memory location 0035h
• Read thermal capacity from memory location 0036h
• Read metered voltage from memory location 0040h
• The START A (command code 0x0005) and STOP (command code 0x0004) commands 
using Modbus function 10h: Preset multiple registers.
The memory addresses below are taken from the PQMII and MM2 instruction manuals 
available at http://www.GEmultilin.com. For the PQMII, we have:
For the MM2, we have:
The write command returns data in the response that should not be visible from the 
Fieldbus. Also, the write commands should only be sent if the data from the DeviceNet 
master has changed.
If the D485 detects a timeout while talking to the devices (PQMII and/or MM2), it should try 
to re-establish communications before it considers the device in subnet is missing 
(Number of retries), and then try again after some time (Reconnect time).
The serial communication parameters are set to 19200 bps, with no parity, 1 stop bit, and 
8 data bits. The physical interface is set to RS485.
Type Parameter Address Format Read/write
Actual values Phase current Ia 0x0240 F1 Read only
Actual values Phase current Ib 0x0241 F1 Read only
Actual values Phase current Ic 0x0242 F1 Read only
Actual values Average phase current 0x0244 F1 Read only
Actual values Neutral current 0x0245 F1 Read only
Actual values Average phase voltage (2 words) 0x0286 F3 Read only
Type Parameter Address Format Read/write
Actual values Motor status 0x0023 F7 Read only
Actual values Switch input status 0x0010 F100 Read only
Actual values Motor Load 0x0035 F1 Read only
Actual values Thermal Capacity 0x0036 F1 Read only
Actual values Voltage 0x0040 F1 Read only
Commands Command function code 0x1160 F1 Read/write
Commands Command operation code 0x1161 F22 Read/write
APPLICATION EXAMPLE
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Modbus user map setup
DESCRIPTION GE Multilin Relays and Meters support the Modbus User Map feature in their software. This 
feature can be used with the D485 to reduce the number of Modbus transactions and 
improve communication speed.
PQMII USER MAP There are six parameters to be read from PQMII as indicated in the previous section. 
Normally, six read input register command transactions are required to read these 
parameters. However, these parameters can be grouped together with the Modbus User 
Map feature and read using only one read input register command transaction.
Set the Modbus User Map for the PQMII as follows.
1. Start the Enervista PQMII Setup software.
2. Establish communication between the device and PC.
3. Select the Setpoint > User Map menu item.
4. Set the user map registers as follows and save to the meter.
Figure 9-1: PQMII meter user map setting
The six parameters are now mapped to user memory map data at 0x0100 to 0x0106. 
These parameters can now be read by one Read input data register command at 0x0100 
with register length = 7 words (note that average phase voltage value is in 32-bit).
MM2 USER MAP As indicated earlier, there are five parameters to be read from MM2. Normally, five read 
input register command transactions are required to read these five parameters. However, 
all the parameters can be grouped together using the Modbus User Map feature and read 
using only one read input register command transaction.
Set the Modbus User Map for the MM2 as follows.
1. Start the MM2PC software.
2. Establish communications between the device and PC.
3. Select the Setpoint > User Map menu item.
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4. Set the user map registers as follows and save to the relay.
Figure 9-2: MM2 meter user map setting
The five parameters are now mapped to user memory map data at 0x0100 to 0x0104. 
These parameters can now be read by one Read input data register command at 0x0100 
with register length = 5 words.
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System configuration
OVERVIEW An overview of the system configuration described in this document is shown below.
Figure 9-3: System configuration
The following procedures describe how to configure for the D485 with the PQMII and MM2. 
It is assumed that the reader has some basic knowledge of the Modbus RTU protocol and 
DeviceNet communication protocol.





The following procedure describes how to configure the EnerVista P485/D485 Setup 
software.
1. Install the EnerVista P485/D485 Setup software.
2. Connect the configuration port of D485 to the PC via the configuration cable.
3. Connect the devices (PQMII and MM2) to D485 through the DB-9 Modbus network 




Start the D485 configuration wizard as follows.
1. Launch the EnerVista P485/D485 Setup software.
2. A window for selecting a configuration will be displayed. Select the Configuration 
Wizard icon.
Figure 9-4: Select configuration wizard
3. Click OK to proceed to step 1 of the configuration wizard.
STEP 1: SELECTING THE
FIELDBUS TYPE
The first step in the configuration wizard is setting the fieldbus type.
1. Set the Fieldbus type to “DeviceNet”.
Figure 9-5: Select fieldbus type
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STEP 2: SELECTING THE
SUB-NETWORK
PROPERTIES
The second step in the configuration wizard is selecting the sub-network properties.
1. Set the Modbus network properties as follows: baud rate to 19200, with 8 data bits, no 
parity, RS485 physical standard, and 1 stop bit.
Figure 9-6: Modbus network properties
2. Click Next to proceed to step 3 of the configuration wizard.
STEP 3: INCLUDE DEVICE
TYPES
The third step in the configuration wizard is to include device types. The PQMII and MM2 
devices are added in this step.
1. The configuration wizard gives the option to create a configuration for a new device or 
to load a configuration of saved device.
Figure 9-7: Device types
2. Configuration files for MM2 and PQMII are supplied with the EnerVista P485/D485 
Setup software. Click the Load Device button to see the available configuration files.
Figure 9-8: Available Modbus devices
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3.  Select the PQMII.D01 file from the list and click on Open.
4. The software will display a list of the most commonly used parameters configured for 
the PQMII.
Figure 9-9: Parameters configured for PQMII
5. The Modbus User Map values are already present in the configuration file; as such, it is 
not required to create the new parameters. However, it is necessary to save number of 
registers to be read. Change the data length to 7 words as required.
6. Similarly, load the configuration file for MM2 by clicking the Load Device button and 
selecting the MM2-MM3.DO1 file.
Figure 9-10: Parameters configured for the MM2
7. The software will display a list of the most commonly used parameters configured for 
the MM2. The Modbus User Map values are already present in the configuration file; as 
such, it is not required to create the new parameters. However, it is necessary to save 
number of registers to be read. Change the data length to 5 words as required.
8. The Motor Start A command and Motor Stop command can be executed using 
command function + operation code.
9. Save this device configuration by clicking the Save Device button.
10. Click Next to proceed to step 4 of the configuration wizard.
APPLICATION EXAMPLE
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STEP 4: CONNECT
DEVICES TO THE SUB-
NETWORK
The fourth step in the configuration wizard is to connect the configured device types to the 
sub-network. The PQMII and MM2 devices are connected in this step.
1. Click Next to proceed to create nodes on Modbus network as shown below.
Figure 9-11: Connect devices to sub-network
2. There are two nodes on the Modbus network: the PQMII meter and the MM2 relay. To 
insert a node, click the Create Node button.
3. Set the Node Name as “PQMII Meter”, the Slave Address to “20”, and the Device Type 
to “PQMII”.
Figure 9-12: Node for PQMII meter
4. Similarly create another node for the MM2. Set the Node Name as “MMII Relay”, the 
Slave Address to “4”, and the Device Type as “MM2-MM3”.
Figure 9-13: Node for MM2 relay
5. Click Next to proceed to step 5 of the configuration wizard.





The fifth step in the configuration wizard is to select parameters for each node. The 
parameters for the PQMII and MM2 devices are selected in this step.
1. Parameters can now be added to each node. The tabs indicate the node name and 
slave address
Figure 9-14: Select parameter window
2. To add parameter for the PQMII meter. select the “User memory map value (F1)” item 
from the drop-down list.
Figure 9-15: Choosing parameters for the PQMII meter node
3. Select parameters for MM2 relay by click on the MM2 Relay (4) tab followed by the 
Add Parameters button. Choose the following parameters from the drop-down list:
User memory map values (F1)
Command function code + operation code (F22)
Figure 9-16: Choosing parameters for the MM2 relay node
4. The values in the bracket indicate Modbus data format codes – refer to the instruction 
manuals for details.
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5. Click Next to proceed to the final step of the configuration wizard
STEP 6: CONFIGURATION
REPORT
The final step in the wizard provides a configuration report for the device.
1. If desired, click on Print to print the configuration report.
Figure 9-17: Configuration report
2. For future reference, saved the file in RTF format by clicking the Save as RTF button 
and selecting an appropriate directory.
3. Click the Sub-net Oveview button to view the data mapping.
Figure 9-18: Modbus network monitor
4. Close the Modbus network monitor window.
5. Click on Next to complete the configuration wizard.
Figure 9-19: Wizard finished
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SAVING DEVICE DATA After the configuration wizard is complete, the software will prompt to save the device 
data (if necessary).
Click on Yes to save the device. The data can be saved in the same or different device files.
Figure 9-20: Save device file
CONFIGURING THE
QUERIES
The main screen will appear after the wizard is closed.
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1. Expand the Modbus Network item in the tree. All the configured parameters will 
appear as commands.
Figure 9-21: Expanding the tree
2. Expand the User memory map values (F1) command in the PQMII Meter item and 
click on Query.
Figure 9-22: Expand query
3. Change the Reconnect time to 5 seconds by changing the value to 500 (500 × 10 ms 
= 5 seconds) and the Retries to 5.
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4. Verify that the data Update mode is “Cyclically” with default Update time of 
100 × 10 ms = 1000 ms. This can be changed to any value between 10 ms (1 × 10 ms) 
to 655350 ms (65535 × 10 ms).
Figure 9-23: Changing configuration parameters for a query
5. Expand the User memory map values (F1) command in the MM2 Meter item and click 
on Query. Set the configuration parameters as above.
6. Expand the Command Function code + operation code (F1, F22) command in the 
MM2 Meter item and click on Query.
7. Set the following configuration parameters.
Offline option for Fieldbus = Freeze
Offline Options for sub-network = Freeze
Upload mode = On data change
Reconnect time = 500 (5 sec)
Retries = 5
Figure 9-24: Query parameters for the command function
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GROUPING I/O DATA By default, all mapped I/O input data is grouped in one attribute and is used for polled 
production data, and all mapped I/O output data is used as polled consumption (output) 
data. The mailbox commands can be used to split this data into different attributes.
We have mapped 24 bytes of input data and 4 bytes of output data. The following 
procedure splits the input data in 16 bytes of I/O input data and 8 bytes of explicit input 
data.
1. Click on the Fieldbus item and change IO sizes option to “User defined” as shown 
below.
Figure 9-25: User defined IO sizes
2. Set the IO Size In (IO input data size) to 16 bytes (i.e. 0x000A) and the IO Size Out (IO 
output data size) to 4 bytes.
Figure 9-26: Setting the IO sizes
3. With this setting, input data is divided into two parts: the first 16 bytes of input is IO 
input data and remaining 8 bytes is explicit input data. All 4 bytes of output data is IO 
output data.
I/O DATA INPUT MAPPING The IO data can be further assigned to different attributes of I/O data input mapping object 
A0h. Define the following five attributes out of 16 bytes of data.
Attribute Bytes Assignment
Attribute 1 (Input 1) 6 bytes Phase current Ia, Ib, Ic
Attribute 2 (Input 2) 2 bytes Average phase current
Attribute 3 (Input 3) 2 bytes Neutral current
Attribute 4 (Input 4) 4 bytes Average phase voltage
Attribute 5 (Input 5) 2 bytes Motor status
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This can be done by using I/O data input area mapping mailbox command (06h)
1. Right click on EndInit item and insert a new mailbox.
2. Set command code to 06 (row 3). 
3. The offset and length of attribute for each attribute must be provided. Each attribute 
requires two words (four bytes) in message data; therefore, 5 attributes require 20 
bytes. Enter 20 in the Data size field - it will automatically convert and display as 
0x0014 (hex).
Figure 9-27: Setting offset and data length for IO data input attributes
4. The offset and data length for each attribute in bytes in given below.
5. Enter the offset and data length values from the table above, then select the File > 
Apply Changes menu item to save the changes.
6. The above I/O data input mapping object class A0h attributes are mapped to 
assembly object class 04h instances with fixed attribute number 03h. The mapping is 
given below.









Corresponding instance in 
assembly object class 04h 
(Attribute 03h)
Description
1 96h Input 1
2 97h Input 2
3 98h Input 3
4 99h Input 4
5 9Ah Input 5
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PARAMETER DATA INPUT
AREA MAPPING
The explicit data can be further assigned to different attributes of parameter data input 
mapping object B0h. Define the following four attributes out of eight bytes of explicit data.
This can be done by using I/O data input area mapping mailbox command (04h)
1. Right click on the EndInit item and insert a new mailbox.
2. Set the command code to 04 (row 3).
3. The offset and length of attribute must be provided for each of the four attributes. 
Enter 16 in the Data size field - it will automatically convert and display as 0x0010.
Figure 9-28: Offset and data length for parameter data input mapping attributes
4. The offset and data length for each attribute in bytes in given below.
5. Enter the offset and data length values from the table above, then select the File > 
Apply Changes menu item to save the changes.
Attribute Bytes Assignment
Attribute 1 2 bytes Switch input status
Attribute 2 2 bytes Motor load
Attribute 3 2 bytes Thermal capacity
Attribute 4 2 bytes Voltage









Save the configuration file for future use. The save command is available in File menu. The 
following procedure demonstrates how to save the configuration file to the D485.
1. To open the saved configuration file, select the File > Open menu item. The following 
window will appear.
Figure 9-29: Opening a saved configuration file
2. To connect to the D485, select the Tools > Port menu item, then select the port 
connected to D485.
3. Click on the Connect icon.
4. Verify that the green LED is shown in the right corner of the configuration tool, then 
click the download icon in the toolbar. The download in progress bar will appear.
Figure 9-30: Download in progress
5. If the D485 does not respond to the download, ensure all connections are OK and that 
the port selection is valid. On some laptop computers, it might be worth trying the 
other serial ports. Also ensure that no other software (such as any PLC communication 
drivers) are blocking access to the serial ports.
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DeviceNet network setup
DESCRIPTION Each device on a DeviceNet network is associated with a EDS file that contains all 
necessary information about the device. This file is used by the DeviceNet configuration 
tool during configuration of the network. The file is available for download at the GE Multilin 
website at http://www.GEmultilin.com (the EDS file is named D485.EDS). 
It is necessary to import the EDS file in the DeviceNet configuration tool to incorporate the 
D485 as a slave in the network. The properties for the D485 must then be configured from 
the DeviceNet configuration tool. This includes setting up the MAC ID, input/output data 
areas, and baud rate.
• MAC ID: The Mac ID in the DeviceNet configuration tool should be set to match the one 
selected using the on board address DIP switches of the D485.
• Baud rate: The baud rate on the device shall match with the DeviceNet network baud 
rate.
• Setting up the input/output data areas: Input/output data is used as IO polling data 
by the DeviceNet master. Select the correct IO size in the DeviceNet configuration tool.





Once the device is added into DeviceNet Network, any instance from the assembly object 
class can be selected for polled, COS and bit strobe data.
Select Input 1 as polled production data and Input 5 for COS production data through the 
drop down menu and then download the settings to the device. The data length and offset 
for each of the input and output can be read from the device in the parameter section of 
device properties.
Figure 9-31: Selecting inputs for polled and COS production data
Use correct size of IO data for polled and COS connections. In this case, the input data size 
is 6 bytes for Polled IO and 2 bytes for COS IO. The output data size is 4 bytes for polled IO 
and 0 bytes for COS IO.
NOTE
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General Electric Multilin (GE Multilin) warrants each device it manufactures to be free from 
defects in material and workmanship under normal use and service for a period of 24 
months from date of shipment from factory.
In the event of a failure covered by warranty, GE Multilin will undertake to repair or replace 
the device providing the warrantor determined that it is defective and it is returned with all 
transportation charges prepaid to an authorized service centre or the factory. Repairs or 
replacement under warranty will be made without charge.
Warranty shall not apply to any device which has been subject to misuse, negligence, 
accident, incorrect installation or use not in accordance with instructions nor any unit that 
has been altered outside a GE Multilin authorized factory outlet.
GE Multilin is not liable for special, indirect or consequential damages or for loss of profit or 
for expenses sustained as a result of a device malfunction, incorrect application or 
adjustment.
For complete text of Warranty (including limitations and disclaimers), refer to GE Multilin 
Standard Conditions of Sale.
Table 10–1: Release dates
Manual Part No. Revision Release Date
GEK-113195 1601-0235-A1 1.0x December 15, 2005
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2        Compact I/O DeviceNet Scanner Module     For More Information
If you would like a manual, you can:
• download a free electronic version from the internet: 
www.theautomationbookstore.com
• purchase a printed manual by:
– contacting your local distributor or Rockwell Automation representative
– visiting www.theautomationbookstore.com and placing your order
– calling 1.800.963.9548 (USA/Canada) 
or 001.330.725.1574 (Outside USA/Canada)
For Refer to this Document Pub. No.
A more detailed description of how to use 
your DeviceNet Scanner Module
Compact I/O DeviceNet Scanner 
Module User Manual
1769-UM009A-EN-P
Detailed information on planning, 
mounting, wiring, and troubleshooting your 
CompactLogix System.
CompactLogix System User Manual 1769-UM007C-EN-P
Detailed information on planning, 
mounting, wiring, and troubleshooting your 
MicroLogix 1500 System.
MicroLogix 1500 Programmable 
Controllers User Manual
1764-UM001A-US-P
DeviceNet network planning information. DeviceNet Cable System Planning and 
Installation Manual
DN-6.7.2
More information on proper wiring and 
grounding techniques.




Translated versions of these Installation Instructions are 
available electronically. Obtain a translated version of this 
publication at www.theautomationbookstore.com.Publication 1769-IN060C-EN-P - May 2002
Compact I/O DeviceNet Scanner Module           3European Communities (EC) Directive Compliance
This product carries the CE mark and is approved for installation within the 
European Union and EEA regions. It has been designed and tested to meet the 
following directives.
EMC Directive
This product is tested to meet the Council Directive 89/336/EC Electromagnetic 
Compatibility (EMC) by applying the following standards, in whole or in part, 
documented in a technical construction file:
• EN 50081-2 EMC — Generic Emission Standard, Part 2 — Industrial 
Environment
• EN 50082-2 EMC — Generic Immunity Standard, Part 2 — Industrial 
Environment
This product is intended for use in an industrial environment.
Low Voltage Directive
This product is tested to meet Council Directive 73/23/EEC Low Voltage, by 
applying the safety requirements of EN 61131-2 Programmable Controllers, Part 2 - 
Equipment Requirements and Tests. For specific information required by 
EN 61131-2, see the appropriate sections in this publication, as well as the 
Allen-Bradley publication Industrial Automation Wiring and Grounding Guidelines 
For Noise Immunity, publication 1770-4.1. and the Automation Systems Catalog, 
B111.
This equipment is classified as open equipment and must be mounted in an 
enclosure during operation to provide safety protection.Publication 1769-IN060C-EN-P - May 2002
4        Compact I/O DeviceNet Scanner Module     Hazardous Location Considerations
This equipment is suitable for use in Class I, Division 2, Groups A, B, C, D or 
non-hazardous locations only. The following WARNING statement applies to use in 
hazardous locations.
Environnements dangereux
Cet équipement est conçu pour être utilisé dans des environnements de Classe 1, 
Division 2, Groupes A, B, C, D ou non dangereux. La mise en garde suivante 




• Substitution of components may impair suitability for Class 
I, Division 2.
• Do not replace components or disconnect equipment 
unless power has been switched off or the area is known 
to be non-hazardous.
• Do not connect or disconnect components unless power 
has been switched off or the area is known to be 
non-hazardous.
• This product must be installed in an enclosure. All cables 
connected to the product must remain in the enclosure or 
be protected by conduit or other means.




• La substitution de composants peut rendre cet équipement 
impropre à une utilisation en environnement de Classe 1, 
Division 2.
• Ne pas remplacer de composants ou déconnecter 
l'équipement sans s'être assuré que l'alimentation est 
coupée et que l'environnement est classé non dangereux.
• Ne pas connecter ou déconnecter des composants sans 
s'être assuré que l'alimentation est coupée ou que 
l'environnement est classé non dangereux.
• Ce produit doit être installé dans une armoire. Publication 1769-IN060C-EN-P - May 2002
Compact I/O DeviceNet Scanner Module           5Module Description
Table A 
1 bus lever (with locking function) 6 grounding screw
2A upper DIN rail latch 7A DeviceNet mating male receptacle
2B lower DIN rail latch 7B removable DeviceNet female connector
3A upper panel mounting tab 8A movable bus connector with female pins
3B lower panel mounting tab 8B bus connector with male pins
4 Module and Network status LEDs 9 nameplate label
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6        Compact I/O DeviceNet Scanner Module     Module Installation
The 1769-SDN module is suitable for use in an industrial environment when 
installed in accordance with these instructions. Specifically, this equipment is 
intended for use in clean, dry environments (Pollution Degree 2(1)) and with 
circuits not exceeding Over Voltage Category II(2) (IEC 60664-1).(3)
Prevent Electrostatic Discharge
(1) Pollution Degree 2 is an environment where, normally, only non-conductive pollution occurs except that occasionally a 
temporary conductivity caused by condensation shall be expected.
(2) Over Voltage Category II is the load level section of the electrical distribution system. At this level transient voltages are 
controlled and do not exceed the impulse voltage capability of the product’s insulation.
(3) Pollution Degree 2 and Over Voltage Category II are International Electrotechnical Commission (IEC) designations.
ATTENTION
!
Electrostatic discharge can damage integrated circuits or 
semiconductors if you touch bus connector pins. Follow these 
guidelines when you handle the module:
• Touch a grounded object to discharge static potential.
• Wear an approved wrist-strap grounding device.
• Do not touch the bus connector or connector pins.
• Do not touch circuit components inside the module.
• If available, use a static-safe work station.
• When not in use, keep the module in its static-shield box.Publication 1769-IN060C-EN-P - May 2002
Compact I/O DeviceNet Scanner Module           7Remove Power
ATTENTION
!
Remove power before removing or inserting this module. When 
you remove or insert a module with power applied, an 
electrical arc may occur. An electrical arc can cause personal 
injury or property damage by:
• sending an erroneous signal to your system’s field devices, 
causing unintended machine motion
• causing an explosion in a hazardous environment
Electrical arcing causes excessive wear to contacts on both the 
module and its mating connector. Worn contacts may create 
electrical resistance.Publication 1769-IN060C-EN-P - May 2002
8        Compact I/O DeviceNet Scanner Module     System Planning
Consider the following when planning your system:
• The scanner can communicate with up to 63 DeviceNet devices.
• The scanner, as a master, can own up to 63 slave I/O nodes. 
• The scanner can simultaneously be a master and be a slave owned by 
another DeviceNet master.
• A 1769-ECR (right end cap) or 1769-ECL (left end cap) is required to 
terminate the end of the Compact I/O bus.
• Each bank of Compact I/O must have its own power supply (a MicroLogix 
1500 acts as the power supply for modules directly connected to it). 
• A Compact I/O power supply, or MicroLogix 1500 Base Unit, has limits in 
the amount of +5V dc and +24V dc current it can supply to modules in its 
I/O bank. These limits depend on the catalog number (e.g. 1769-PA2) of the 
supply. A bank of modules must not exceed the current limits of the I/O 
bank power supply or MicroLogix 1500 Base Unit. 
Refer to the Compact 1769 Expansion I/O Power Supplies Installation 
Instructions, publication 1769-5.14 or the MicroLogix 1500 User Manual, 
publication 1764-UM001A-EN-P.
• The scanner has a distance rating of four, therefore the scanner must be 
within four modules of the I/O bank’s power supply.
• Determine the DeviceNet baud rate based on standard DeviceNet 
considerations.
• Consider the number of words of I/O data the host controller supports.
For more information on planning your DeviceNet network, refer to the DeviceNet 
Cable System Planning and Installation Manual, publication DN-6.7.2.Publication 1769-IN060C-EN-P - May 2002
Compact I/O DeviceNet Scanner Module           9System Assembly
The module can be attached to an adjacent controller, power supply, or I/O 
module. For mounting instructions, see “Panel Mounting” on page 10, or “DIN Rail 
Mounting” on page 12. To work with a system that is already mounted, see 
“Replacing a Single Module within a System” on page 13.
The following procedure shows you how to assemble the Compact I/O system.
1. Disconnect power.
2. Check that the bus lever of the module (A) is in the unlocked (fully right) 
position.
3. Use the upper and lower tongue-and-groove slots (B) to secure the modules 
together.
4. Move the module back along the tongue-and-groove slots until the bus 
connectors (C) line up with each other.
5. Use your fingers or a small screw driver to push the bus lever back slightly 
to clear the positioning tab (D).
6. Move the module’s bus lever fully to the left (E) until it clicks. Ensure it is 
locked firmly in place.
ATTENTION
!
When attaching I/O modules, it is very important that the 
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10        Compact I/O DeviceNet Scanner Module     7. Attach an end cap terminator (F) to the last module in the system by using 
the tongue-and-groove slots as before. 




Maintain spacing from 
enclosure walls, 
wireways, adjacent 
equipment, etc. Allow 50 
mm (2 in.) of space on all 
sides for adequate 
ventilation, as shown:
Allow at least 110 mm 
(4.33 in.) of enclosure depth to accommodate the module and the DeviceNet 
connector.
Panel Mounting
Mount the module to a panel using two screws per module. Use M4 or #8 panhead 
screws. Mounting screws are required on every module.
IMPORTANT A 1769-ECR or 1769-ECL right or left end cap must be used to terminate the end of the serial communication bus.
ATTENTION
!
During panel or DIN rail mounting of all devices, be sure that 
all debris (metal chips, wire strands, etc.) is kept from falling 
into the module. Debris that falls into the module could cause 
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Compact I/O DeviceNet Scanner Module           11Panel Mounting Using the Dimensional Drawing
NOTE: All dimensions are in mm (inches). Hole spacing tolerance: ±0.04 mm (0.016 in.).
Compact I/O with CompactLogix Controller and Power Supply
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12        Compact I/O DeviceNet Scanner Module     Panel Mounting Procedure Using Modules as a Template
The following procedure allows you to use the assembled modules as a template 
for drilling holes in the panel. Due to module mounting hole tolerance, it is 
important to follow these procedures:
1. On a clean work surface, assemble no more than three modules.
2. Using the assembled modules as a template, carefully mark the center of all 
module-mounting holes on the panel.
3. Return the assembled modules to the clean work surface, including any 
previously mounted modules.
4. Drill and tap the mounting holes for the recommended M4 or #8 screw.
5. Place the modules back on the panel, and check for proper hole alignment.
6. Attach the modules to the panel using the mounting screws.
7. Repeat steps 1 to 6 for any remaining modules.
DIN Rail Mounting
The module can be mounted using the following DIN rails: 35 x 7.5 mm (EN 50 022 
- 35 x 7.5) or 35 x 15 mm (EN 50 022 - 35 x 15).
Before mounting the module on a DIN rail, close the DIN rail latches. Press the DIN 
rail mounting area of the module against the DIN rail. The latches will momentarily 





A 118 mm 
(4.65 in.)
B 59 mm 
(2.325 in.)
C 59 mm 
(2.325 in.)Publication 1769-IN060C-EN-P - May 2002
Compact I/O DeviceNet Scanner Module           13Replacing the Scanner Module within a System
The scanner can be replaced while the system is mounted to a panel (or DIN rail). 
1. Remove power. See important note on page 7.
2. Remove the DeviceNet cable from the scanner by removing the DeviceNet 
connector.
3. Remove the upper and lower mounting screws from the scanner (or open 
the DIN latches using a flat-blade screwdriver).
4. On the scanner to be replaced and the right-side adjacent module (or end 
cap if the scanner is the last module in the bank), move the bus levers to the 
right (unlock) to disconnect the scanner from the adjacent modules.
5. Gently slide the disconnected scanner module forward.
If you feel excessive resistance, make sure that you disconnected the 
scanner from the bus and that you removed both mounting screws (or 
opened the DIN latches).
.
6. Before installing the replacement scanner, be sure that the bus lever on the 
right-side adjacent module is in the unlocked (fully right) position.
7. Slide the replacement scanner into the open slot.
8. Connect the scanner and modules together by locking (fully left) the bus 
levers on the replacement scanner and the right-side adjacent module or end 
cap.
9. Replace the mounting screws (or snap the scanner onto the DIN rail).
10. Replace the DeviceNet cable on the scanner by attaching the connector to 
the scanner.
TIP
It may be necessary to rock the scanner slightly from 
front to back to remove it, or, in a panel-mounted 
system, to loosen the screws of adjacent modules.Publication 1769-IN060C-EN-P - May 2002
14        Compact I/O DeviceNet Scanner Module     11. Restore scanner configuration using RSNetWorx for DeviceNet.
Field Wiring Connections
Grounding the Scanner Module
This product is intended to be mounted to a well-grounded mounting surface such 
as a metal panel. Additional grounding connections from the scanner’s mounting 
tabs or DIN rail (if used), are not required unless the mounting surface cannot be 
grounded. 
Refer to Industrial Automation Wiring and Grounding Guidelines, Allen-Bradley 
publication 1770-4.1, for additional information.
IMPORTANT Be sure that the new module has the same node address 
and baud rate as the module that was replaced.
ATTENTION
!
The grounding screw on the front of the scanner must be 
connected to a suitable ground source when operating in 
electrically noisy environments. Use a #14 AWG wire to make 
this connection.Publication 1769-IN060C-EN-P - May 2002
Compact I/O DeviceNet Scanner Module           15DeviceNet Wiring
1. Connect the DeviceNet cable to the removable connector as shown.
2. Insert the removable female connector into the mating male connector on 
the DeviceNet scanner module.
3. Screw the removable connector to the scanner case with the upper and 
lower mounting screws. Screw torque is 0.6 to 0.7 Nm (5 to 6 in-lbs).
Scanner Module Power-Up
When power is applied via the Compact I/O bus, the scanner module goes through 
a self test sequence. Upon successful completion of the self test, the scanner is 
ready to communicate.
The default scanner settings are:
• baud rate = 125K 
• node address = 63
Use your configuration software to change the baud rate and node address.
IMPORTANT If the 1769-SDN is the first or last device connected to the 
DeviceNet network trunkline, be sure to add a termination resistor 
(120Ω 1% ≥ ¼W resistor, Allen-Bradley part number 1485A-C2) 




White Wire CAN High
Bare Wire Shield
Blue Wire CAN Low
Black Wire V-
Grounding Screw
Use #14 AWG wire 
to connect to panel 
ground.Publication 1769-IN060C-EN-P - May 2002
16        Compact I/O DeviceNet Scanner Module      Configuring the 1769-SDN on DeviceNet
The 1769-SDN must be configured using a DeviceNet configuration tool. The 
recommended configuration software is RSNetWorx for DeviceNet (version 3.00 or 
higher). 
This configuration tool allows you to identify all of the devices (I/O modules, 
power supplies, expansion cables, end caps) and their locations in your system. 
For more information, refer to the Compact I/O DeviceNet Scanner Module User 
Manual, publication 1769-UM009A-EN-P.
TIP
If your RSNetWorx configuration software does not include the 
required EDS (Electronic Data Sheet) file, it is available via 
http://www.ab.com/networks/eds.
TIP
The controller must be in the Run mode, or the scanner in the 
Idle mode (bit 0 of the Module Command Array = 0), for the 
scanner to accept the configuration information.Publication 1769-IN060C-EN-P - May 2002
Compact I/O DeviceNet Scanner Module           17Data Organization
The scanner uses the input and output data images to transfer data, status and 
command information between the scanner and the controller. The basic structure 
is shown below. Refer to the Compact I/O DeviceNet Scanner Module User Manual, 
publication 1769-UM009A-EN-P, for more detailed information.
Input Data Image
The input data image is transferred from the scanner module to the controller.
Output Data Image
The output data image is transferred from the controller to the scanner module.
The following table shows the bit descriptions for the Module Command Array.
Word Description Data Type
0 to 63 Status Structure 64-word array
64 and 65 Module Status Register 2 words
66 to 245 Input Data Image 180-word array
Word Description Data Type
0 and 1 Module Command Array 2-word array
2 to 181 Output Data Image 180-word array
Word Bit Operating Mode
0 0 1 = Run, 0 = Idle
1 1 = Fault
2 1 = Disable Network
3 Reserved(1)
(1) DO NOT manipulate Reserved Bits. Doing so may interfere with future compatibility.
4 1 = Reset
5 to 15 Reserved(1)
1 0 to 15 Reserved(1)Publication 1769-IN060C-EN-P - May 2002




Module Off No power applied to module. Apply power.
Flashing 
Green
No Bus Master (MicroLogix or 
CompactLogix controller) present. 
Verify module connectors are properly 
seated. If they are, cycle power to the 
controller. If this does not correct the 
problem, replace the controller. If 
replacing the controller does not 
correct the problem, replace the 
1769-SDN.
Solid Green Normal operation. No action required.
Flashing 
Red
Recoverable Fault - Memory has been 
erased or is being programmed.
Complete flash update or start a new 
update.
Solid Red Unrecoverable fault Verify module connectors are properly 
seated. If they are, verify that bus 
terminator/end cap is installed. Cycle 
power. If still faulted, replace the 
module.
Network Off No module power, no network power, or 
communications are not occurring 
between the module and the DeviceNet 
network. (This may be an acceptable 
condition.)
Verify module has power. Check that 
the DeviceNet cable is securely 
connected and the DeviceNet network 
is powered. Verify that network power 
is adequate (11 to 25V dc).
Flashing 
Green
Device is operational. There are no 
connections established with any of the 
network devices.
If the module is supposed to be 
controlling DeviceNet slaves, 
configure the module’s scan list.
Solid Green  Normal operation. Scan list is 




One or more of the devices that the 
scanner is communicating with is in a 
timed out state.
Monitor the status display, or the 
module’s status field to determine 
which slave device is offline.
Solid Red Critical network failure. Duplicate 
DeviceNet node address detected.
Reset module. Change module’s node 
address or change conflicting device’s 









Indicates diagnostic information about the status of the module. 
When the numeric display is showing 0 to 63, it is indicating the 1769-SDN 
module’s DeviceNet node address. 
When it shows 70 to 99, it indicates an Error Code for the displayed node address. 
When it flashes alternating numbers, one is the Error Code (70 to 99), and the 
other is the Node Number (0 to 63) that has generated the error.
See the list of Error Codes on page 19 for more information.Publication 1769-IN060C-EN-P - May 2002
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Name Description Recommended Action
70 Duplicate Node Controller has Failed Duplicate 
Node Address Check. The node 
address selected is already in use.
Change the module’s or conflicting 
device’s network address (node 
number) to an available one.
71 Illegal Scan 
List Data
Illegal data in Scan List. Reconfigure the scan list table and 
remove any illegal data.
72 Slave Timeout One of the module’s slave devices 
has stopped communicating.
Inspect the module’s slave devices and 
verify the DeviceNet connections.
73 Electronic Key 
Mismatch
The slave device Vendor ID key 
parameter does not match the 
slave’s configuration in the 
module’s scan list.
Make sure that the device at the 
flashing node address matches the 
desired electronic key (vendor, product 
code, product type)
75 No Messages 
Received
No network traffic received by the 
scanner. 10 seconds have elapsed 
and no network traffic for the 
module or for any other device have 
been received by the module.
Verify the scan list is correctly 
configured to scan slave devices. Verify 
DeviceNet network connections.
76 No Message 
For Scanner
No direct network traffic for the 
scanner detected. 10 seconds 
elapsed and no DeviceNet input 
being screened by the module has 
been received.
None. There are other active devices on 
the network, initiating messages, but 
none of the messages are for the 
module.
77 Slave Data Size 
Mismatch
The data being received from the 
slave device does not match the 
configuration in the scan list.
Either reconfigure the slave device, or 
change the module’s scan list to match 
the slave device.
78 No Such 
Device
Slave device in scan list does not 
exist.
Either add the device to the DeviceNet 




The module has failed to transmit a 
message.
Make sure that the module is 
connected to a valid network. Check for 
disconnected cables.
80 In Idle Mode Module is in Idle mode. Put the controller into Run mode and 
enable the scanner Run bit (bit 0 of the 




The Scanner has stopped producing 
and consuming I/O data. This 
condition does not affect the 
scanner’s system or messaging 
modes.
Check the FAULT value in the module 
command array.Publication 1769-IN060C-EN-P - May 2002
20        Compact I/O DeviceNet Scanner Module     82 Fragmentation 
Error
Error detected in sequence of 
fragmented I/O messages from 
device.
Check scan list table entry for slave 
device to make sure that input and 
output data lengths are correct. Check 
slave device configuration.
83 Slave Init Error Slave device is returning error 
responses when the module 
attempts to communicate with it.
Check slave device’s configuration. 
Reboot slave device.
84 Not Yet 
Initialized
Module has not completed its initial 
attempt to establish 
communications with its slaves.
None. This code clears itself once the 
module properly initializes all slave 
devices on the network.
85 Receive Buffer 
Overflow
Data size returned is larger than 
expected. 
Configure the slave device for a smaller 
data size.
86 Device Went 
Idle
Device is producing Idle state. Check the device configuration and 
slave node status.
89 Auto Device 
Replacement 
(ADR) Error
Slave device responded with an 
error to the initialization data sent 
to it by the scanner; or the 
configuration table in the scanner’s 
flash memory is not valid for a slave 
node.
Try the ADR download again. If it still 
fails, try clearing the ADR flash by 
downloading an empty ADR 
configuration to the scanner and then 
try the ADR configuration again.
90 Disabled 
Network
DeviceNet Port is Disabled Check for the disable being set in the 
module command array.
91 Bus Off Bus off condition detected on 
integral DeviceNet port. 
Check the DeviceNet connections and 
physical media integrity. Check system 
for failed slave devices or other 
possible sources of network 
interference. Check the Baud Rate.
92 No DeviceNet 
Power
No network power detected on 
DeviceNet port.
Provide network power. Make sure the 
module drop cable is providing the 
proper power to the DeviceNet port.
95 FLASH Update Flash Update In Progress None. DO NOT disconnect the module 
from the network while a flash update 
is in progress. 
98 Firmware 
Corrupted
Firmware is corrupted. Reflash module firmware. DO NOT 
power cycle the module. Doing so may 
cause the module to become 
inoperable If the problem persists 
contact Rockwell Automation Technical 
Support.
99 Hard Fault Cycle Power. Reflash module firmware. 
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General Specifications
Specification Value
Module Dimensions 118 mm (height) x 87 mm (depth) x 35 mm (width)
height including mounting tabs is 138 mm
4.65 in. (height) x 3.43 in (depth) x 1.38 in (width)
height including mounting tabs is 5.43 in.
Approximate Shipping Weight 
(with carton)
280g (0.61 lbs.)
Storage Temperature -40°C to +85°C (-40°F to +185°F)
Operating Temperature 0°C to +60°C (32°F to +140°F)
Operating Humidity 5% to 95% non-condensing
Operating Altitude 2000 meters (6561 feet)(1)
(1) For operation above 2000 meters, consult the factory.
Vibration Operating: 10 to 500 Hz, 5G, 0.030 inches maximum peak-to-peak
Shock Operating: 30G panel mounted (20G DIN rail mounted)
Non-Operating: 40G panel mounted (30G DIN rail mounted)
Agency Certification • C-UL certified (under CSA C22.2 No. 142)
• UL 508 listed
• CE and C-Tick compliant for all applicable directives
• ODVA DeviceNet conformance tested
Hazardous Environment Class Class I, Division 2, Hazardous Location, Groups A, B, C, D (UL 1604, 
C-UL under CSA C22.2 No. 213)
Radiated and Conducted Emissions EN50081-2 Class A
Electrical /EMC: The module has passed testing at the following levels:
ESD Immunity (IEC61000-4-2) • 4kV contact, 8kV air, 4kV indirect
Radiated Immunity (IEC61000-4-3) • 10 V/m, 80 to 1000 MHz, 80% amplitude modulation, 
+900 MHz keyed carrier
Fast Transient Burst (IEC61000-4-4) • 2 kV, 5 kHz
Surge Immunity (IEC61000-4-5) • 2 kV galvanic gun
Conducted Immunity (IEC61000-4-6) • 10V, 0.15 to 80 MHz(2)
(2) Conducted Immunity frequency range may be 150 kHz to 30 MHz if the Radiated Immunity frequency range is 30 MHz to 
1000 MHz.Publication 1769-IN060C-EN-P - May 2002
22        Compact I/O DeviceNet Scanner Module     Electrical and DeviceNet Specifications
Compact, CompactLogix, MicroLogix and RSNetWorx are trademarks of Rockwell Automation.
DeviceNet is a trademark of Open DeviceNet Vendors Association (ODVA).
Specification Value
Bus Current Draw (maximum) 440 mA at 5V dc (2.2 Watts)
DeviceNet Power Requirements N.E.C. Class 2
90 mA at 11V dc (maximum)
110 mA at 25V dc (maximum)
200 mA for 1.5 ms (inrush)
Heat Dissipation (maximum) 3.8 Watts (assumes typical network traffic)
Baud Rates 125K bits/second (default)
250K bits/second
500K bits/second
Maximum Cable Length 500 meters at 125K baud
100 meters at 500K baud
DeviceNet Cable Allen-Bradley catalog number 1485C-P1-Cxxx. Refer to publication 
DN-2.5 for more information.
Power Supply Distance Rating 4 (The module may not be more than 4 modules away from the 
power supply).
DeviceNet to Compact Bus Isolation Verified by one of the following dielectric tests: 500V ac for 1 
minute or 707V dc for 1 minute.
30V dc working voltage (IEC Class 2 reinforced insulation)
Vendor I.D. code 1
Product Type Code 12
Product Code 105Publication 1769-IN060C-EN-P - May 2002
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